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Resumo:

Nesta palestra, vamos considerar sistemas de controle 6timo onde o espago de estados consiste do
fibrado tangente a uma variedade de configuragoes e o funcional de custo é a integral no tempo de uma
fungao da velocidade (e.g: a norma ao quadrado). Em tais exemplos, as condigoes de bordo consistem
tanto de configuragoes finais e iniciais como de velocidades finais e inicias, o que serve para modelar, por
exemplo, problemas de ”"landing”. Usando o método do Principio de méaximo de Pontryagin, no caso
do funcional 'norma ao quadrado’, verificamos que as solugdes sao curvas chamadas de ’splines cbicos’
e caracterizamos os sistemas hamiltonianos subjacentes. Este trabalho é conjunto com P. Balseiro e
J. Koiller, e mencionaremos algumas das aplicagoes que consideramos. Finalmente, discutiremos como
modificar o formalismo anterior para modelar alguns problemas de robdtica, obtendo uma otimizagao
melhor do que alguns tratamentos standard, e levando a curvas solugdo mais exdticas (trabalho conjunto
com R. Hatton).
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