Перечень контрольных вопросов
1. Постановка задачи оптимального управления. 

2. Критерии оптимизации и ограничения. 

3. Алгоритмы модального управления.

4. Методы идентификации объектов управления при детерминированных воздействиях и отсутствии помех.

5. Методы идентификации объектов управления при внешних возмущениях и помехах.

6. Определение и классификация адаптивных систем и методов адаптивного управления.

7. Постановка задачи синтеза адаптивной системы управления. 

8. Гипотеза о квазистационарности

9. Принцип построения и характеристика экстремальных систем. 

10. Характеристика основных методов поиска экстремума

11. Алгоритмы шаговых систем экстремального управления.

12. Поисковые и беспоисковые адаптивные системы.

13. Принцип построения адаптивных систем с эталонной моделью. 

14. Алгоритм адаптивного управления с эталонной моделью.

15. Метод классического вариационного исчисления. 

16. Вариационные задачи на безусловный экстремум (уравнение Эйлера, Эйлера-Пуассона).

17. Метод классического вариационного исчисления. 

18. Вариационные задачи на условный экстремум (уравнение Эйлера-Лагранжа).

19. Задача об оптимальном управлении как задача Майера. 

20. Принцип максимума Понтрягина.

21. Принцип оптимальности. 

22. Функциональное уравнение метода динамического программирования.

23. Траектории состояния оптимальной по быстродействию системы стабилизации второго порядка. 

24. Алгоритм оптимального управления.

25. Квазиоптимальное управление. 

26. Оценка влияния вариаций параметров и возмущений на динамику оптимальной системы.

27. Особенности построения терминальных систем управления.

28. Аналитическое конструирование оптимальных регуляторов на основе метода динамического программирования.

29. Методика исследования оптимальной по быстродействию системы  по траекториям состояния. 

30. Оценка влияния вариаций параметров  системы и прикладываемых к ней воздействий на ее динамику.

31. Синтез законов управления детерминированными процессами при классических формах функционалов. 

32. Особенности преобразования случайных процессов нелинейными элементами и системами. 

33. Метод статистической линеаризации вероятностного анализа нелинейных систем

34. Определение и классификация адаптивных систем и методов адаптивного управления.

35.  Основные понятия и определения нелинейных стохастических систем управления.

36.  Зависимость входных и выходных сигналов в стохастических нелинейных системах.

37.  Многомерные передаточные функции и частотные характеристики нелинейных стохастических систем, описываемых рядами Вольтерра.

38.  Базисные системы для представления функций времени и вектора состояния

39.  Многомерные матрицы, спектральные характеристики функций и операторов

40.  Уравнения для определения коэффициентов статистической линеаризации. Ограничения применения метода.

41.  Структурная схема системы на основе статистических испытаний. Синтез формирующих фильтров. Численное решение уравнений исследуемой системы.

42.  Методика получения статистических эквивалентностей параметров модели. 

43.  Спектральные характеристики линейных стационарных систем. 

44.  Методы расчета спектральных характеристик  нелинейных стационарных систем

45.  Алгоритм статистического анализа нестационарного режима нелинейной системы.

46.  Оптимизация нелинейной САУ по критерию минимума среднеквадратической ошибки системы. 

47.  Синтез фильтров по критерию максимума вероятности нахождения сигнала в заданном интервале. 

48.  Синтез корректирующих нелинейных устройств из условия максимума правдоподобия. 

49.  Идентификация нелинейных систем корреляционным методом. 

50.  Оценка параметров  нелинейных систем методом наименьших квадратов.

Пример тестовых заданий по дисциплине

	№ п/п
	Формулировка вопроса
	Варианты ответов
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	Функционал вида 
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соответствует задаче оптимизации с точки зрения
	1.Оптимальных по быстродействию 

2.Минимума затрат энергии

3.Комбинированный ( по быстродействию и минимума затрат энергии)
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соответствует задаче оптимизации с точки зрения
	1.Оптимальных по быстродействию 

2.Минимума затрат энергии

3.Комбинированный ( по быстродействию и минимума затрат энергии)
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соответствует задаче оптимизации с точки зрения
	1.Оптимальных по быстродействию 

2.Минимума затрат энергии

3.Комбинированный ( по быстродействию и минимума затрат энергии)

	4. 
	Получить уравнение Эйлера для задачи безусловной оптимизации системы с функционалом 
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	5. 
	Получить уравнение Эйлера для задачи безусловной оптимизации системы с функционалом
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	6. 
	Получить уравнение Эйлера-Пуассона  для задачи безусловной оптимизации системы с функционалом
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	7. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора состояния для задачи условной оптимизации системы с функционалом
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	8. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора управления для задачи условной оптимизации системы с функционалом


[image: image21.wmf])

0

(

)

(

1

0

2

2

>

+

=

ò

q

dt

u

qx

J

t

t

 на связях


[image: image22.wmf]bu

ax

x

+

=

&


	1. 
[image: image23.wmf].

;

2

qx

a

+

-

=

y

y


2. 
[image: image24.wmf];

2

y

b

u

=


3. 
[image: image25.wmf]bu

ax

x

+

=

&




	9. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора  множителей Лагранжа  для задачи условной оптимизации системы с функционалом
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	10. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора  множителей Лагранжа  для задачи условной оптимизации системы с функционалом    
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	11. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора  управления  для задачи условной оптимизации системы с функционалом    
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	12. 
	Получить уравнение Эйлера-Лагранжа  вектора  состояния  для задачи условной оптимизации системы с функционалом    
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	13. 
	Математическая модель объекта управления имеет вид
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Граничные условия,

имеют вид: 
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Функционал качества определен в виде
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Ограничения на управляющее воздействие
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Определите оптимальное управление 
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	14. 
	Математическая модель объекта управления имеет вид
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Граничные условия,

имеют вид: 
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Функционал качества определен в виде
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Ограничения на управляющее воздействие
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Постройте гамильтониан
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	15. 
	Математическая модель объекта управления имеет вид
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Граничные условия,

имеют вид: 
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Функционал качества определен в виде
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Ограничения на управляющее воздействие
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Определите аналитическое выражение сопряженной функции
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	16. 
	Математическая модель объекта управления имеет вид
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Граничные условия,

имеют вид: 
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Функционал качества определен в виде
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Ограничения на управляющее воздействие
[image: image75.wmf]20

,

max

max

=

£

U

U

u


Определите аналитическое выражение сопряженной функции
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	17. 
	Математическая модель объекта управления имеет вид
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Граничные условия,

имеют вид: 
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Функционал качества определен в виде
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Ограничения на управляющее воздействие
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