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A jegyzet az alkalmazott matematikus, tovibba a mechatronikai mérnok
hallgatok MSC képzéséhez késziilt oktatasi segédletként. Az alapfogalmakat
ismertet6 és néhany alkalmazési példa modelljét bemutaté bevezets fejezet
utan a mésodik fejezet a linearis rendszerek néhany alapvetd tulajdonségat
targyalja. A harmadik fejezet az optimélis vezérlések 1étezésével és az opti-
mun sziikséges feltételével foglakozik. A negyedik fejezet targya a dinamikus
programozas, megadva az optimumnak mind a sziikséges, mind az elégséges
feltételeit. A jegyzet az optimalitas és stabilitas kapcsolatanak targyalasaval
zarul, kitérve a csiisz6 idGhorizont modszer, valamint a mintavételezett rend-
szerek néhany eredményére. Minden fejezet végén az alkalmazasi készséget
és a téma megértését elGsegits feladatok talalhatok.

Kulcsszavak: [ranyitasi rendszerek, linearis rendszerek, iranyithatosag, meg-
figyelhetGség, stabilizalhatosag, kanonikus alakok, allapotmegfigyels, realiza-
ci6, optimalis vezérlés, Pontrjagin-féle maximumelv, dinamikus programozas,
Hamilton—Jacobi-Bellman-egyenlet, Linearis kvadratikus feladat, stabilitas,
cstszo idShorizont modszer, mintavételezett rendszerek.
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