
Вопросы к государственному экзамену  
Магистерская программа 

«Теория нелинейных динамических систем: анализ, синтез и управление» 
 

1. Построение алгоритмов управления нелинейными аффинными системами методом обратной задачи 
динамики.  
2. Стабилизация нелинейной аффинной системы 2-го порядка регулятором переменной структуры.  
3. Подход к стабилизации нелинейных систем на основе метода функций Ляпунова.  
4. Случайные процессы с независимыми приращениями, стационарные и нормальные, вывод стохастических 
интегралов Ито и Стратоновича.  
5. Формулировка необходимых условий существования обобщенного оптимального управления и объяснение 
условий их реализации в прикладных задачах  
6. Принцип компенсации случайных возмущений с помощью синтеза обобщенного оптимального 
управления.  
7. Критерии наблюдаемости (Калмана и Розенброка).  
8. Канонические формы наблюдаемости.  
9. Алгоритмы построения наблюдателей полного и пониженного порядка.  
10. Общая схема включения компенсатора накопления, преобразования различных схем. Схема 
противонакопления на основе наблюдателя. Безударное переключение.  
11. Многообразие. Примеры. Вектор, касательное пространство, векторное поле, распределение. Гладкое 
отображение, дифференциал отображения.  
12. Группы преобразований, группы Ли. Операторы сдвига, левоинвариантные и правоинвариантныне 
векторные поля. Алгебра Ли группы Ли. Ранговое условие и его связь с управляемостью.  
13. Кинематическая модель манипулятора: обратные и прямые задачи кинематики для позиции, скорости и 
усилия.  
14. Задача управления движением манипулятора. Применение метода линеаризации обратной связью в задаче 
управления движением (общая схема).  
15. Робастное управление манипулятором: метод функций Ляпунова.  
16. Уравнения с сосредоточенными запаздываниями и их классификация. Основные отличия от 
обыкновенных дифференциальных уравнений.  
17. Свойства спектра характеристических квазимногочленов. Диаграммы распределения.  
18. Алгебраическое представление систем с соизмеримыми запаздываниями. Нормальная форма Смита.  
19. Процедура построения оператора, соответствующего присваиваемому собственному значению, в задаче 
присвоения спектра статической обратной связью. Обоснование того, что ядро данного оператора содержит 
собственные вектора матрицы замкнутой системы.  
20. Число обусловленности и желательные параметры замкнутой системы в задаче присвоения спектра 
статической обратной связью. Теорема Бауэра-Файка. Теоремы о числе обусловленности матрицы 
собственных векторов для нормы матрицы обратной связи и для вектора состояния.  
21. Число обусловленности и устойчивость замкнутой системы по отношению к операторным возмущениям в 
задаче присвоения спектра. Обратная пропорциональная связь числа обусловленности и радиуса операторных 
возмущений, сохраняющих устойчивость замкнутой системы.  
22. Нулевая динамика и относительный порядок для скалярных систем.  
23. Постановка задачи обращения. Алгоритм обращения с использованием глубокой обратной связи.  
24. Постановка задачи обращения. Алгоритм обращения с разрывной обратной связью.  
25. Устойчивые особые точки автономных систем обыкновенных дифференциальных уравнений и их 
бифуркации.  
26. Орбитально устойчивые циклы автономных систем обыкновенных дифференциальных уравнений и их 
бифуркации.  
27. Сценарии перехода к хаосу в автономных системах обыкновенных дифференциальных уравнений.  
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