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§ 4. Необходимые условия оптимальности
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§ б. Оптимальное управление динамическими системами со многими входами
§ 7. Задача оптимального управления с терминальными ограничениями интервального типа
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§ 8. Минимизация среднеквадратичной ошибки на траекториях линейной динамической системы управления. ИЗ
§ 9. Управляемость гамильтониана в задаче оптимизации динамической системы по квадратичному критерию качества
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