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Рассматривается задача оптимального управления для системы уравнений га-
зовой динамики в одномерном случае. В качестве управления выбирается ско-
рость среды в начальный момент времени и на правом конце границы. Мате-
матическую модель, описывающую движение вязкого теплопроводного газа на
интервале (0, 1), вместе с граничными и начальными условиями можно описать
следующей системой уравнений:
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u|t=0 = u0(x), ρ|t=0 = ρ0(x), θ|t=0 = θ0(x), (3)

u|x=0 = u1(t), ρ|x=0 = ρ1(t), θ|x=0 = θ1(t), u|x=1 = u2(t), θ|x=1 = θ2(t), (4)

где u, ρ, θ — неизвестные скорость, плотность и температура газа, ut = ∂u/∂t,
ux = ∂u/∂x, uxx = ∂2u/∂x2, u0, ρ0, θ0, u1, ρ1, θ1, u2, θ2 — заданные функции, Sh,
Pe, Re, π, k — безразмерные коэффициенты.

Задача оптимального управления сводится к минимизации следующего функ-
ционала качества:

J(v) = Jf (s) + α1

∫ 1

0

|u0x|2 dx+ α2

∫ 1

0

|u2t|2 dt, (5)

где s={u, ρ, θ} — состояние системы (1)–(4), v= {u0, u2} — управление, α1 >
0, α2 > 0, Jf (s) — полунепрерывный снизу функционал. Корректность задачи
оптимального управления (1)–(5) изучена в работе [1].

На основе нейросетевой аппроксимации неизвестных функций разработан ал-
горитм поиска приближенного решения экстремальной задачи (5) при различных
целевых функционалах Jf (s).
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