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Zusammenfassung

Für Probleme der optimalen Steuerung werden gegenwärtig entweder direkte
oder indirekte Verfahren eingesetzt. Während die indirekten Methoden Einsicht
in die Problemstruktur und eine aufwendige analytische Vorarbeit erfordern,
lassen direkte Methoden durch die frühzeitige Diskretisierung die Einbettung in
das kontinuierliche Problem vermissen. Die vorliegende Arbeit ist ein Ansatz,
diese Lücke zu schließen.

Da sich Innere-Punkte-Methoden zur Lösung linearer Programme gerade
bei hochdimensionalen Problemen bewähren, erscheint diese Verfahrensklas-
se für die Formulierung eines Algorithmus im Funktionenraum besonders at-
traktiv. Dabei fällt die Wahl auf Komplementaritätsmethoden, die auch nicht-
zulässige Iterierte erlauben.

Dem durch die Komplementaritätsmethoden definierten zentralen Pfad kann
mittels eines Pfadverfolgungsalgorithmus bis zur Lösung gefolgt werden. Dabei
stellt sich heraus, daß die durch einen Newton-Korrektor zu lösenden Gleichun-
gen nur in der L∞-Norm stetig differenzierbar sind, der zentrale Pfad jedoch
nur in der schwächeren L2-Norm konvergiert. Daher muß in Theorie und Im-
plementierung mit beiden Normen gearbeitet werden.

Die Formulierung der Homotopiemethode im Funktionenraum erfordert we-
gen der unvermeidlichen Diskretisierungsfehler die Entwicklung eines inexak-
ten Newtonverfahrens als Korrektor und ebenso eines inexakten tangentialen
Prädiktors. Die adaptive Steuerung verwendet dabei eine problemangepaßte
Norm, die die spezielle Affin-Invarianzstruktur von Optimierungsproblemen
berücksichtigt.

Die vorgeschlagene Methode ist robust und in der Lage, auch schwierige
Probleme zu lösen. Dabei ist ein besonderer Vorteil, daß weder Vorwissen über
die Lösungsstruktur noch analytische Vorarbeit erforderlich sind.
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