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چکیده

این وجود برای لازم شرط یک و کنیم می بیان را OPCs کسری بهینه کنترل مسئله یک کلی شکل مقاله، این در
های اي چندجمله سری صورت به عددی روش یک طرفی از و آوریم. می بدست پونتریاگین روش از استفاده با مسئله
پایان، در زنیم. می تقریب عددی روش این از استفاده با را کسری بهینه کنترل مسئله این و کنیم می بیان چپیشف

آزماییم. می دقیق جواب با مقایسه و مثال یک عددی حل کمک به را شده ارائه روش کارایی

عددی تقریب همگرایی، سرعت چپیشف، چندجمله ، کپوتو کسری مشتق کلیدی: واژه�های
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مقدمه ١

هوافضا زمینه در را مسئله این کاربردهای از یکی که دارد پایه علوم و مهندسی های رشته در فراوانی کاربرد بهینه کنترل مسئله
استفاده مورده بعدی های بخش در که تعاریفی و مفاهیم از برخی بخش این در .([٢] کرد([١]، بیان توان می مکانیک و
ترتيب به x(t) براي كپوتو كسري مشتق همچنين و λ(t) براي ليوويل ريمان كسري مشتق كنيم. مي بيان را گيرد می قرار

:([۴] شوند([٣]، مي بيان زير صورت به
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صورت اين در باشند. پذير مشتق تابع دو f, g : [t٠, tf ]× R → R باشد [٠, ١] بازه در حقیقی عدد یک α كنيد فرض
کنیم: می بیان زیر صورت به را کسری بهینه کنترل مسئله یک کلی شکل

Minimize J(x, u) =

∫ tf
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f(t, x(t), u(t))dt, (٣)

زیر: کسری دینامیکی کنترل سیستم تحت
Aẋ+C
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t x(t) = g(t, x(t), u(t)), (۴)

روابط براي اگر شود. مي گرفته نظر در آزاد انتهاي نقطه و ثابت ابتدايي نقطه و بوده، صفر غير ماتريس يك A ماتريس كه
در را شرايط اين رسيم می مسئله این برای جواب وجود برای لازم شرط یک به کنیم استفاده پونتریاگین روش از (۴)-(٣)
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