
НЕкоММЕРЧЕскоЕАкционЕРноЕоБЩЕсТВо
АЛМАТИНСКИЙ УНИВЕРСИТЕТ ЭНЕРГЕТИКИ И СВЯЗИ

ИМЕНИ ГУМАРБВКА ДАУКЕЕВА

ИСТИТУТ СИСТЕМ УПРДВЛЕНИЯ И ИНФОРМДЦИОННЫХ
ТЕХНОЛОГИЙ

Утверждено
Ад

В. Коньшин
I

' 2020 г.

Программа
вступительного экзамена в PhD докторантуру

по специаJIьности 8D07 1 03-Автоматизация и управление

Алматы 2020



Тематика вопросов

методы современной теории автоматического управления

1. Основные принципы управления,
2. основные требования к динамическим свойствам систем

автоматического управления (САУ).

3. Описание САУ в пространстве состояний,

4. Линеаризация уравнений систем управления,
5. описание линейных систем в пространстве состояний.

6. Передаточнм функция многомерных САУ,
7. системы с одним входом и одним выходом (одНОМеРНЫе СИСТеМЫ),

8.ИмпУльснаяперехоДнаяфУнкuияПросТыХоДноМерныхСдУ.
9. Передаточная функчия простых одномерных САУ,

l0.ЧастотныехарактеристикипростыхоДноМерныхСдУ.
1 l. Передато""urь функчии замкнутых и р€вомкнутых сду.
|2. Передаточные фу"*ч"" статических и астатических систем по

уrIравляющему воздействию,

13. Перелаточные функчии статических и астатических систем по

возмущающему воздействию,
14. Передаточные функuии, временные и частотные характеристики

типовых динамических звеньев,

15.ПередатоЧныефУнкцииПосЛеДоВаТеЛЬноиПараJIЛеЛЬно

соединенных звеньев, передаточные функшии контура с единлrчной pi не

еДиничНойобратнойсвязью.ПравилаПереносаУ."iТlYY:.]:l"ЧереЗзВенО.,й пй.lтемы-ё;;;;;;;;;,"йЪ,"о,",ичс;ой;lу:::"i::::1::ъ:жн1\Jпрел€JlЁпл^ Jv -:чивости - критерии Гурвица,
Алгебраические критерии устои

16.
L7.

РаУса, __-л-л--:,- l\rl,,*,.-
18.ЧастотныекриТерииУсТойчиВосТи-крИТерийМихаЙЛоВа'

критерий найквиста для устойчивых систем в разомкнутом состоянии и для

неустойчивых систем в разомкнутом состоянии,

l9. Запас устойчивости по фазе и по модулю,

2О. Гр.r"ч" и области устойчивости, D-разбиение по одному

параметру. D-разбиение по двУм параметрам,

2|. Нелинейные системы и звенья, Их особенности,

22. Уравнения нелинейных систем,

2з. Фазовое пространство, Метод фазового портрета,

24- особые,оЪ*, фазовых портретов линейных систем,

25.Фазововыепортретu,"о"об',еточкинелинейныхсисТем.МетоД
изоклин.

26. Метод точечных отображе""й__ t 1 i F6лi,.

27. гармоническая r"""чi", ация.коэффичиенты гармоническои

линеаризации.
28. Уравнения гармонического балаlлса,

29. Аналитические методы исследов анияавтоколебаний,

30. Функuии Ляпунова, Теоремы Ляпунова,

31. Уравнения Ляпунова, Матричное уравнение Ляпунова,



З2. Методы построения функчии Ляпунова.

33. Системы с переменной структурой с двумя маргинально

устойчивыми структурами.
34. Системы с переменной

структурами.
35. Скользяший прочесс.

структурой с двушrя неустойчивыми

36. Системы с переменной структурой со скользящим процессом

з7. Задача абсолютной устойчивости. Критерий устойчивости в,м,

Попова.

38. Критерий абсолютной устойчивости [0, Kz],

39. Критерий абсолютной устойчивости [Kr, Kz],

построение и исследование систем автоматического управления в

пространстве состояний

1. описание систем автоматического управлеЕия в пространстве

состояний.
2.ЛинеариЗацияУраВненийсостояниясистеМУпраВЛения.
з. описание линейных систем управления в пространстве состояний,

4. Передаточная функция многомерных систем,

5.СистемыУпраВлениясоДниМВхоДоМиоДНиМВыходоМ.
6. ,.Щиагональная и жорданова форма уравнений состояния,

7. Управляем€ш И наблЬдаемаJI форма представления уравнений

состояния.
8. Управляемость системы,

9. Наблюдаемостьсистемы,
10. Задача оценки состояния,
1 1. Наблюдатель пониженного порядка, оценка возбуждений,

12. Мода-гlьное управление по состоянию объекта управления,

1 3. Размещение полюсов,



14. Модальное управление по выходу объекта управления,
1 5. Сверхустойчивость.

Оптимальное управление

1. I-{ель и задачи управления.
2. Классификация задач оптимаJIьного управления.
3. основЫ вариациОнногО исчислеНия и уравнения Эйлера-

Лагранжа.
4. Условие Лежандра и достаточные условия экстремума.

5. Многомерное уравнение Эйлера.

6. Метод Ритца.
7. Управления по минимуму интегральной оценки,

8. Множители Лагранжа и учет физических ограничений.

9. Линейный процесс управления с квадратичным критерием.

10. Принцип максимума. Общая характеристика,

1 l. Принцип максимума. Постановить задач оптимального

уIIравления.
12. Задачи принципа максимума. Приведение обобщенному способу

оптим€tльного управления.
13. Принцип максимума. Обrцая задача оптима,пьного управления,

14. Задача оптимального быстродействия,
l5. ЗадаЧа с подвижными концами и условие трансверсЕtльности,

16. Принцип динамического программирования. Уравнения

Беллмана.
l7. Построения с управления в основе динамического

программирования.
1 8. Экспоненциальнм стабилизация,
19. Стабилизация линейных систем,
20. Алгебраическое уравнение Риккати,
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