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9.5.2. Kryterium wykorzystujące dyskretne macierzowe równaniu Lapunowa . . . . 155

9.6. Zastosowanie do badania schematów różnicowych . . . . . . . . . . . . . 156
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22.5.1. Przestrzeń stanu, własności funkcjonału celu i zbioru dopuszczanego . . . . 286

22.5.2. Warunki konieczne . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 288

22.5.3. Alternatywne warunki konieczne . . . . . . . . . . . . . . . . . . 290

22.5.4. Dyskusja równania (22.30) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 290
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23.2. Rozwiązanie problemu lq . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 306

23.3. Systemy stabilizowalne. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 310



vii
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