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Boshqaruvning amaliy masalalarini modellashtirganda o‘lchashlar xatolari, tashqi o‘zgartuvchi kuch 

ta’siri, informatsiyaning kechikishi va noaniqligi kabi bir qator muhim omillarni hisobga olish zarur 

bo‘ladi. Bunday modellarni o‘rganish noaniqlik sharoitidagi optimal boshqaruv masalalarining 

matematik nazariyasi rivojlanishiga olib keldi [4]. 

Noaniqlik sharoitidagi boshqarish va kuzatish muammolari differensial o‘yinlar masalalari bilan ham 

uzviy bog‘liq bo‘lib, ularning hal etilishida asosiy yondashuvlardan biri – sifat mezonining 

kafolatlangan qiymatini optimallashdan iboratdir. Bu esa minimaksli optimal boshqaruv masalalari deb 

ataluvchi masalalarga olib keladi [2]. 

Noaniqlik sharoitidagi dinamik boshqaruv sistemalarining modellari ko‘pincha 
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(2) sistema uchun boshqaruv mezonining kafolatlangan qiymati sifatida  
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 (3) funksionalni minimallashtirish masalasi hisoblanadi. 
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tenglik bajarilsin
.
. Optimal boshqaruvni qurish algoritimining tadbiqini qaraymiz: 

Noaniqlik sharoitidagi dinamik boshqaruv sistemalarining modellari ko‘pincha  
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nuqta tyezligining o‘zgarishini ifodalovchi ,),( Tttvv   funktsiyaning o‘lchovli, chyegaralangan 

ekanligi va uning W to‘plamidan qiymatlar qabo‘l qilishi ma’lum, xolos, bunda 

 nRW chyegaralangan yopiq to‘plam.  
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tenglik bajarilsin
.
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Bu masalani hal etish uchun avvalgi paragraflarda olingan natijalardan foydalanamiz . [10,11] 

x=y-z dyeb byelgilaymiz. U vaqtda (4) (5) sistemani 
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minimaksli masalaga keltirildi.  

Quyidagi nxn-o‘lchamli 
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matritsalarni kiritsak, (9) ni 

x =Ax +Bu +Cv          (17) 

ko‘rinishda yozish mumkin. U vaqtida x =Ax =0 sistemaga mos fundamental yechimlar matritsasi 

EtF ),(   , (E – birlik nxn – matritsa) bo‘ladi[5]. 

   nilL i 2,1,   to‘plamni qaraymiz, bu yerda li vektorlar (11), (12) tengliklar bilan 

aniqlangan. 

 2.1 da keltirilgan algoritmga ko‘ra (8) formula bo‘yicha )(l  funktsiyani aniqlaymiz: 
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shartdan topiladi. (18) shartni  
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 Quyidagi to‘plamni aniqlaymiz:  
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l  vyektor (11) formula bo‘yicha aniqlanadi[4]. 

 Optimal boshqaruvni qurish algoritmiga ko‘ra (16), (17) sistema uchun optimal boshqaruv 
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formula boyicha quriladi. Demak, (8) shartni qanoatlantiruvchi boshqaruv (21) tenglik bilan aniqlanadi. 
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