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В работе рассмотрена задача оптимального управлением движени-

ем центра масс самолѐта в горизонтальной плоскости [1]. Управлени-

ем является угол крена самолѐта. Необходимо построить управление, 

переводящее самолѐт из произвольного начального положения (зада-

ны декартовы координаты центра масс самолѐта и направление его 

вектора скорости) в требуемое конечное положение (центр масс само-

лѐта должен находиться на заданной прямой, вдоль которой направлен 

его вектор скорости). Функционал качества управляемого процесса 

характеризует затраты времени (задача быстродействия) или затраты 

энергии на перелѐт. Управление ограничено по модулю, время окон-

чания управляемого процесса не фиксировано.  

С помощью принципа максимума Л.С. Понтрягина сформулирова-

ны дифференциальные краевые задачи 6-го порядка. Получены зако-

ны оптимального управления, удовлетворяющие необходимым усло-

виям оптимальности. Построено условие трансверсальности, не со-

держащее неопределѐнных множителей Лагранжа. Для численного 

решения дифференциальных краевых задач оптимального управления 

была составлена программа на языке программирования C++, алго-

ритм которой является комбинацией методов Рунге-Кутта и модифи-

цированного метода Ньютона. Приведены примеры расчѐтов для раз-

личных значений параметров задачи. Построены графики изменения 

декартовых координат центра масс самолѐта, траектории его движе-

ния, угла между вектором скорости самолѐта и осью абсцисс, опти-

мального управления. Установлены свойства и закономерности опти-

мальных перелѐтов. 
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