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1. Современпаятеорияуправления

7.1, Теорая авmомапuческоlо управленая

1.1.1. Фундаментальные принципы управпения.

|.1.2. Классификация систем автоматического управления (САУ).
1.1.3. Виды математических моделей САУ и принципы их составлениrI.

1.1.4. Характеристики динамических звеньев и систем.

1.1.5. Анализ устойчивости линейных САУ.
1.1.6. Показатели качества САУ и методы их определения.

I.1.7. Свойства астатизма и инвариiштности для линейных САУ.
1,1.8. Синтез линейньтх САУ методом логарифмических частотньD( характеристик.

1,1,9. Многосвязные и многомерные системы. Метод rrроOтранства состояний.

1.1.10. Формы и преобразования уравнений состояниrI.

1.1.1 1 . Фазовые траектории и фазовыо портреты линейных систем.

1.1.12, Управrrяемость и наблподаемость линейньrх систем.

1.1.13. Оценивание состояния объекта и возмущений.

1.1.14. Мода.пьное уравнение.

1.1.15. .Щискретные модели непрерывных систем.

1,1,16. ,Щискретные САУ, их математическое описание И исследование с
использованием дискретного преобразовЕlIIия Лапласа.

1.1.17. Анализ устойчивости и качоства дискретных систем.

1.1.18. Синтез цифровьтх корректирующих устройств. л,6

1.1.1 9. Уравнения и характерные свойства нелинейных систем.

1.1.20. Метод фазового пространства дJIя нелинейньur систем.

1,12L исследования автоколебаний в нелинейных системах методом
гармоЕической линеаризации.

l,|,22, Метод Ляпунова дJUI исследовtlния устойчивости нелинейньп< систем.
1.I.2з. Теория абсолютной устойчивости нелинейньп< систем.

1.1.24. Скользящие режимы в нелинейньIх системах.

1,1,25' Спектральный метод расчета устаIIовиВшихся слрайных .,роцессов в
линейных стационарЕьrх системах.

I.1.26. Метод статистической линеаризации.

I.1.27. Метод динамики средних.

1,1,28, Ана­пиЗ точностИ непрерывных и дискретных систем при случайных
воздействиях.



|.|,29. Аэродинамические схемы, органы управления петатепьными аппаратами

(ЛА).Управления движения ЛА. Передаточные функции ЛА.

1.1.30. Характеристики устойчивости и упр.lвJuIемости ЛА.

1.1.31. Влияние упругих деформаций корпуса и колебаrrия жидкости в баках на

динамику движения ЛА.

l.|.з2. Методы и средства измерения парапdетров полета ЛА. Гироскопические

датчики угпоВ ориентации, )лловых скоростей и ускорения ЛА.

1.1.33. Курсовые системы. Методы определения координат ЛА.

1.1.34. Информационные канапы систем управления лА. Бортовые

радиолокационные, оптические и информационные устройства.
Радиотелеметрические и радионавигационные устройства.

1.1.35. Использование бортовьтх ЩВМ в системо уIIравления.

1.2. Memodbt опmu.мuзацаu а опmаJиаJльное управленuе.

I.2.1. Теоретические основы математического прогрЕlп{мирования.

|.2.2. Линейное процрЕlп4мирование.

1.2.3. Щелочисленное линейное программирование.

|.2.4. Нелинейное программирование.

1.2.5. Критерии оптимttльности дин€li\{ичoских систем.

I.2.6. Методы вариационного исчисления в задачах оптимизации динапdических

процессов.

1.2.7. Синтез управленшI, оптимtlльного по квадратичному критерию.

1.2.8. ПринципмЕксимума.

1.2.9, Синтез управления, оптимальЕого по быстродействию.

1.2.10. Робастные системы и адаптировulнное управпение.

1.2.1l. Методы оптимtlпьного управления движения ЛА.

1.3. Сuсmапьt авmомаmазарованноzо управленая,

1.3.1. Понятие автоматиЗированногО управления. Длгоритмизация

технологических процессов и производств.

l.З.2. Модели и процесс принятия решения.

1.3.3. Автоматизированные системы управления производством.

l.з.4, АвтоматизированЕые схемы упрulвлоЕия научным экспериментом.

1.3.5. АвтоматизировЕlнные системы управления технологическим процессом.

1.3.б. Методы автоматизации управления.

l.з.7. ТехнопогИческие средства систем автоматизации.



1.3.8. Порядок и Irоследовательность разработки автоматизированной системы.

Учет кчеловечоского> фактора.

1.3.9. Модели функционирования систем реального времени.

1.3.10. ИнформационнЕUI технология проектирования автоматизированньж систем.

1.3.11. Язык ,программирования для описания и реализации систем ро€rльного
времени. ОперационнzuI система QNX, oS­9, LINIX.

2. Теория систем.

2.1. Теорuя сло)tсньlх сuсmем.

2.|.l. Уровни описания систем. Понятия цели, структуры, организации, состояния,

эффективности.

2.1.2. основные признаки, опредеJUIющие понятие сложной системы.

2.|.з. Математические модели и способы описания сложных систем.

2.1.4.,ЩекомпозИция иагрегирование при исследовrlнии систем управления.
2.|.5. Показатели эффективности сложных систем.

2.1.6. Распределенные и иерархические системы.

2.L7. Агрегатированные модели сложных систем.

2.1.8. Современные методы идентификации объектов управления.
2.1.9, Методы искусственного интеллекта.

2.1.10. Теория графов. Типы и структуры графов. оптимальные задачи на графах.

2,|1t. Структурные аналиЗ и методы построения надежных систем. Методы
повышения надежности сложных систем.

2.2. Моdеларованuе cucmeJyr.

2.2.|. основные свойства и характеристики моделей.

2.2.2. Классификация моделей по способу физической реализации.
2.2,з. Классификация моделей по форме математического описания.

2,2.4. Конечные автоматЫ и их использование для моделирования систем

управления.

2,2.5. Принципы построения моделей с дискретными состояниями и непрерывным

временем.

2.2.6. Теоретические основы метода статистического управления. основные
свойства и примеры оценок.

2,2.7. Принципы оценки точности и трудоемкости статистического

модолирования.



2,2.8. Принцип Монте­Карло.

2.2.9. Генераторы случайных чисел.

2.2.10. Генераторы слу.rайных векторов.

2.2.II. Методы восстановления закона распределения по результатам

статистического моделиров ания.

2.2.|2. Критерии согласия.

2.2.1З. Генераторы случайных процессов.

2.2.|4. Методы сокращения трудоемкости статистического моделирования.

2.2,|5. Технические и программные средства моделирования.

2,2.|6. Основные задачи и принципы организации факторного эксперимента.

Пассивный и активный факторные эксперименты.

2.2.17, Моделирование человеко­машинньIх систем.

2.2.|8, Технология компьютерного моделирования и вычислительного

эксперимента.

2.3, Теорая праняmая решенuй.

2.3.I. Основные понятия исследования операций и системного анализа.

2,З.2. Классификация задач принятия решений. Методологические основы теория

принятия решений.

2.З.З. Игровые методы принятия решений в условиях неопределенности.

2.З.4. Методы решения стратегических матричньж игр.

2.З.5. Статистические игры.

2.З.6. Марковские модели принятия решения.

2.З.7. МногокритериЕtJIьные задачи принятия решения.

2.З.8. Алгебра нечетких множеств в задачах принятия решения.

2.З.9. Метод принятия решений в условиях неопределенности.

2.3.|0. Модели объектно­календарного планирования.

2.З.||. Сетевые модели исследования операций.

2.З.|2. Модели оперативного управления ходом производства.

2.З,|З. Модели управления задачами.

2.3.|4. Система поддержки принятия решений.



3. Электроникаи микроэлектроника.

3.1. Аналоzоваяэлекmронака,

3,1.1. Схема замещения, параметры и характеристики ocHoBHbIx типов
пол}тIроводниковых приборов.

з,1,2, Усилительные каскады переменного тока. Их основные характеристики.

3,1,3, Усилительные каскады постоянного тока. Их основные характеристики.

3.1.4. Усилители мощности. Их основные характеристики.

3.1.5. Обратные связи в усилительных устройствах.
3.1.6. Операционныеусилители.

З.I.7. Активные фильтры.

3.1.8. Компараторы.

3.1.9. Аналоговые ключи и коммутаторы.

3.1.1 0. Вторичные источники питания.

3,2. I|афровая элекmронака.

з.2.1. Базовые логические элементы.

З.2.2. Триггеры.

З.2.З. Регистры.

З.2.4. Мультиплексоры.

З.2.5. .Щешифраторы.

З.2.6. Счетчики.

З.2.7. Сумматоры.

З.2.8. Аналого­цифровые преобразователи.

з.2.9. Щифро­аналоговые преобразователи.

з.2.10. Транспьютеры и нейроподобные элементы.

4, Вычислительные системы.

4.1. OcHoBbt ор2аназоцuа ЭВМ.

4,I.|. Арифметические основы вычислительной техники.

4.|.2. Логические основы вычислительной техники.

4.1.З. Организация процессов.

4.|.4. Организация оперативной памяти ЭВМ.
4.1.5. Оргаrrизация постоянной памяти ЭВМ.
4.1.6. Организация программного управления ЭВМ.



4.1,7. Организация прерываний в ЭВМ.

4.1.8. Организацияввода­вывода.

4.I.9. Взаимодействие с периферийными устройствами.
4.1 .1 0. Архитектурные особенности организации ЭВМ различных классов.
4.1.1 1. Сетевая архитектура ((клиент­сервер).

4,|,l2. Технология использования архитектуры в задачах автоматизации.

4.1.13. Системный подход к защите информации.

4.1 .| 4. Аппаратно­программный уровень защиты информации.

4.2. Мuкропроцессорньrе среdсmва.

4,2,1, Типовая cTpyKTypHalI схема микропроцессорного устройства. Назначение и
состав основных узлов.

4.2.2. Управляющие устройства микропроцессора.

4.2.з. Операционные устройства микропроцессора.

4.2.4. Интерфейсные устройства микропроцессора.

4,2,5, Организация оперативной памяти на статических и динамических Бис озу.
4,2,6, Структура простейшей микро­ЭВМ. Понятие внутреннего интерфейса.

кодирование и адресация команды данных. Принцип программного

управления.

4.2.7. Организация системы (ввода­вывода) микропроцессорных систем.
4.2.8. Микропроцессоры управления потоками событий.

4.2.9. Микропроцессоры управления потоками данных.
4.2.10. Микропроцессоры цифровой обработки сигнаJIов.

4.3. Сеmu ЭВМ.

4,з,l. Классификация информационно­вычислительных сетей.

4.з.2. Способы передачи сигналов. Повышение верности информации.
4.3.з, Глобальные вычислительные сети. Структура и характеристика.
4.з.4_ МногоуровневаlI организация управления в глобальных сетях.
4.3.5. Способы и средства коммутации и передачи данных.
4,з.6. Интерфейсы и протоколы взаимодействия в сетях эвм.
4.з.7. Локальные вычислительные сети. Структура и характеристики.

4.3.8. МногоуровневаJI организация управления локальных сетей.

4.3.9. Локальна сеть (цикЛическое кольцо) и варианты её организации.
4.3.10. Моноканалы. Способы доступа к MoHoKaHilIaM.

4.з.1l. Способы расширения и комплексирования лок€tльных сетей.



5. Программное обеспеченпе.

5.7, Сасmемное про?раммноеобеспеченае,

5.1.1. Краткая характеристика компиJIятора, ассемблера, интерпретатора,

загрузчика.

5.|.2. Распределение и организация пап{яти, управленио памятью. Статическое и

динамическое распределение памяти.

5.1.3. Принципы построение операционной системы. Процессы, ресурсы,
прерывание.

5.1.4. Классификащия операционньIх систем.

5.1.5. Функции операционной системы по управлению п€lмятью. Методы

распределения пап,Iяти.

5.1.6. МультипРоцраммирОвание и способы его реirлизации.

5.|.7. Сетевые протокопы

5.1.8. Сетевые операционные среды.

5.1.9. Технологии распределеЕньIх вычислений.

5.1.10. Программное обеспечеЕие микроконтроJIлеров и встраиваемых микро­ЭВМ.

5.1.11. Классификация систем реапьного времени. особенности организации и

реализации.

5.1,12. Операционные системы реального времени

5.1.13. Система интеллектуttпьной поддержки человеко­машинных систем.

5.2. Проzралlмное обеспеченuе сuсmем авmомаmазацаа а управленая.
5.2,1. Общие концепции построения сложных систем автоматизировtlнного

управления с развитой вычислительной архитектурой.

5,2.2. основные rrринципы оргtlнизации процесса объектно­ориентиров4нного

анализа и проектирования.

5.2.3. ОрганизаЦия, хранеНие и поиск данньж.

5.2.4. ИерархическчUI, ceTeBmI и реJUIционнаJI модели данных.

5.2.5. Реляционная алгебра и язык SQL.

5.2.6. Создание и модификация базы дапньIх.

5.2.7. Базы знаний.

5.2.8. основы построения экспертньIх систем.

5.2.9. Локальныо и корпоративные сети в процессztх автоматизации и уIIравленшI.
5.2.10. Структура и lrринциIIы функционировчlния Intemet.
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5.2.1l. объектная модель и объектно­ориентированное программирование при

решении задач автоматизации.

6. Системыавтоматическогоуправлениялетательшымпаппаратами.

6.1. ХаРакперасtпuка леmаmеJrьноео аппараmа (ЛА) как оtьекmа управленuя.
6.1.1. Аэродинамические схемы, органы управлениrI; типы ЛА.

6.1.2. Аэродинаlчrические и гrводинzlп{ические силы и моменты, действующие на

лА.

6.1.3. Уравнения движения ЛА,

6.1.4. Разделение и линеаризация уравнений продольного и бокового движения

лА.

6.1.5. Маневренные свойства ЛА.

6.1.6. Передаточные функции ЛА.

6.1.7. Характеристики устойчивости управляемости ЛА.

6.1.8. ВЛИЯНИе Упругих деформаций корпуса и колебаний жидкости в баках на

диЕttмику движения ЛА.

6.2. Управленае полеmом.

6.2.1. Классификация систем управления ЛА.

6.2.2. Общая функционЕlпьнtш схема системы упрtlвления попотом в атмосфере.

6.2.з. Систомы управления нормzrльной и поперечной нагрузкой.

6,2.4. Системы угловой стабипизации ЛА,

6.2.5. Способы обеспечения устойчивости IIолета упругого ЛА.

6.2.6. Методы наведения и саi\{онtведения.

6.2.7, Системынаведения

6,2.8, Системы автономного управления, телеуправления.

6.2.9. Управление угловым положением космического ЛА.

6.2.10. Принципы управления дапьностью и нtlпр€lвлением полета баллистических

рtжет.

6.2.1l. Управление траекториями космических ЛА.

6.2.|2. Нелинейные законы упрttвления и сtlп{онастройка в системах управления
лА.

6.2.1,з. Использоваrrие бортовых ЩВМ в системах упршления ЛА,

6.2.t4. Методы оптимtlльного управлениrI движением ЛА.
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6,3. Информацаонньrе KaHaJrbI сасmем управленая ЛА.

6.3.1. Измерительно­преобршовательЕые устройства систем управления ЛД, их

динамические характеристики и математические модели.

Методы и средства измерений параметров полета ЛА.

Технические средства отображения информации по борту ЛА.

Гироскопичоские датчики углов ориентации ЛА, угловьIх скоростей

ускорениЙ.

Курсовые системы, методы определеЕия координат местоположения ЛА.
Состав радиоустройств ЛА и их основные эл9менты.

Р4диотелемотрические и радиосвязные устройства.

локационные оптич9ские и инфракрасные устройства.

Радионавигационныо устройства.

вi.з.z.

6.з.з.

6.з.4.

6.з.5.

6.з.6.

6.з.7.

6.3.8.

6.з.9.
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