
7.4
、
入力 肉 奴 の ニュートン 法

_

。 勾配法
の 制御 入力 の 修正 によって 評価 肉奴 が 減少 する 方向 を 見つけ た

。 シューティング法 、

。 随伴 変奴 の 初期値 に対する ニュートン 法 を 考え た
、

他 の 方法 と い、
・ 制御 入力 に付する ニュートン 法 と みなせる 方法
が 考え られる 。
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この とき
、

8 人 と 8入 の 境界条件 は以下
、
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以上を まとめる と
、 制御 入力 に対する ニュートン 法 は 以下 に まとめ られる

、
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1制御 入力 に付する ニュートン 法 )

7. U ( t ) ( to Et EA ) を 制御 入力 の初期 拒定解 と して 与える
、

2、 初期 条件 (7
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3. 終端条件 ( 7 . 4 ) から 随 仲 方程式 ( 7 .

3 ) を初期時刻 t 。 まで 近時間方向
へ取 値 的に 解き

、
随 仲 変奴 入 ( t) ( to IAEA ) を 求める 、
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、
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、
刁 からで

、
各 時刻 t ( to IAEA ) における 勾配

が1/か を 計真する 、

勾配 の ノルム ( SA 1ばなしに dt ) % が 十分 0 に 近ければ 停止
、

そう でなければ っ ぎ の ステップ へ 、
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、
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7. 制御 入力 を ut as と した とき の 評価 肉奴値 J [ u t as ] が最小 は なる
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Su の 2次 の 次 まで 考えて 最小 化 して いる と

解釈 する こと が できる
、

m 最適解 の 近傍で は評価 肉 奴 が 2次 の 次 まで で よく 近似できる
、

(収束 が速い )
- 各反役の計算量 は 多い

、

、 初期抜定解が最適解 から 触ている 場合
、
収束 が通い可能性 も ある

.

. 直線探索 により
、

各 反使で評価 関取 が 増える ことは ない

~っ 奴値的 に発散 し にくい
、
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7.6
、
動的 計画法

には B方程式 を 逆 時間方向 に 解いて いく双値 解法 も考え られる
。

o ある 時刻 の 値肉奴 VK.tl が状態 の 肉奴 として 分かっ て いる
、
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」
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1、 評価 区間 を 十分 小さい 時間 刻み △ t で 分割 し
、
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、
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、

そう で なければ ステップ 2 へ
、

o 時間軸 を 離散化 して も
、
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、 t ) を 奴値 的 に 求める 場合
、

有限個 の 状態 。組
における それら の 値 を 記憶 しておき

、

補間 によって 状態 空間 全体 の 肉奴 を
近似する .

.
. . 状態 空間 の 離散化 、

~) 2大元 の
は兄 い、

状態 の 次元 が小さい場合
,

状態 と制御入力 の とり うる 値 が 有限 個 、 場合
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、


