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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. Критерии наблюдаемости (Калмана и Розенброка). 

5. Канонические формы наблюдаемости. 

6. Алгоритмы построения наблюдателей полного и пониженного порядка. 

7. Эффект накопления в системах управления с насыщением управляющего воздействия. Общая 

схема включения компенсатора накопления, примеры различных алгоритмов компенсации 

накопления. 

8. Гладкие аффинные системы. Относительный прядок. Теоремы о линеаризации по выходу и по 

состоянию и их следствия. Понятие нулевой динамики. 

9. Устойчивость по входу для нелинейных динамических систем. Теорема о малом 

коэффициенте усиления. 

10. Оценочные функции. Теоремы Ляпунова: формулировки с оценочными функциями. Лемма 

Ла-Салле (Барбашина-Красовского). 

11. Математические модели в робототехнике: представление положения и скорости твердого тела. 

Скоростной и силовой винт. Представление поля скоростей твердого тела. Сложение 

скоростей. Кинематика и динамика твердого тела. 

12. Математические модели в робототехнике: кинематическая модель робота-манипулятора, 

динамическая модель робота-манипулятора, контакты, системы с подвижной платформой. 

13. Задача управления движением манипулятора. Применение метода линеаризации обратной 

связью в задаче управления движением, примеры различных законов управления. 

14. Уравнения с сосредоточенными запаздываниями и их классификация. Основные отличия от 

обыкновенных дифференциальных уравнений. 

15. Свойства спектра характеристических квазимногочленов. Диаграммы распределения. 

16. Алгебраическое представление систем с соизмеримыми запаздываниями. Нормальная форма 

Смита. 

17. Теорема Бауэра-Файка. Задача присвоения спектра. 

18. Задача присвоения спектра. Критерий разрешимости. 

19. Задача присвоения спектра. Свойства замкнутой системы. 

20. Нулевая динамика и относительный порядок для скалярных систем. 

21. Постановка задачи обращения. Алгоритм обращения с использованием глубокой обратной 

связи. 

22. Постановка задачи обращения. Алгоритм обращения с разрывной обратной связью. 

23. Устойчивые особые точки автономных систем обыкновенных дифференциальных уравнений и 

их бифуркации. 

24. Орбитально устойчивые циклы автономных систем обыкновенных дифференциальных 

уравнений и их бифуркации. 

25. Сценарии перехода к хаосу в автономных системах обыкновенных дифференциальных 

уравнений. 
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