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ВВЕДЕНИЕ 

 
Современные радиосистемы управления являются ключевым компонентом в 

автоматизации и управлении динамическими объектами – от летательных аппаратов 

и технических комплексов до космических аппаратов и транспортных систем. Их 

основная задача – обеспечение точного, надежного и устойчивого управления 

объектами в условиях неопределенности, помех и изменяющейся внешней среды. 

Методические указания предназначены для проведения практических 

занятий по курсам «Радиосистемы управления», «Радиоуправление», а также могут 

быть использованы для чтения дисциплин «Радиоавтоматика», «Теория 

автоматического управления». 

Дисциплина «Радиосистемы наведения» включает в себя принципы 

построения, математического описания и методы анализа систем радиоуправления. 

Особое внимание уделяется динамическим моделям в форме уравнений состояния, 

описывающим поведение объектов управления, а также режимам работы систем 

(следящее управление, самонаведение, автономное управление и т.д.) и 

оптимальным и алгоритмам управления, включая на основе фильтра Калмана и 

регуляторов (например, ПИД, LQG). 

Дисциплина включает в себя вопросы теории электрических цепей, 

радиоавтоматики, теории автоматического управления, радиотехнику и цифровую 

обработку сигналов. 

Выполнение всех работ предполагает применение ПЭВМ с использованием 

пакета Mathcad или других математических пакетов. Выполненное задание по 

практике должно содержать разработанный листинг программы с выполненными 

пунктами задания и выводами. 

Изучение радиосистем управления позволяет не только проектировать 

эффективные алгоритмы, но и понимать фундаментальные ограничения, 

накладываемые физикой радиоканалов, динамикой объектов и требованиями 

безопасности. Это критически важно для разработки перспективных систем в 

оборонной, аэрокосмической и гражданской отраслях. 

 

 

 



 

 

 

1. ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ ПО ПРОВЕДЕНИЮ ЗАНЯТИЙ  

  
Методические указания предназначены для проведения практических 

занятий по курсам «Радиосистемы управления», «Радиоуправление», а также могут 

быть использованы для чтения дисциплин «Радиоавтоматика», «Теория 

автоматического управления». Практические занятия проводятся с помощью 

прикладных математических пакетов. 

Практические занятия направлены на закрепление теоретических знаний и 

формирование навыков проектирования, моделирования и анализа радиосистем 

управления. Это позволяет сформировать навыки и компетенции в области 

разработки структурных и функциональных схем радиоэлектронных систем и 

комплексов, а также принципиальных схем радиоэлектронных устройств с 

применением САПР и пакетов прикладных программ, в том числе с учётом 

требований к информационной безопасности. Кроме этого, проведение 

практических занятий формирует навыки в части решения задач оптимизации 

существующих и новых технических решений в условиях априорной 

неопределенности с применением пакетов прикладных программ. 

Практические занятия проводятся на основе заданий, требующих реализации 

в прикладном математическом пакете аналитических выражений для описания 

модели объекта радиоуправления, а также ожидаемых показателей качества. Кроме 

этого, некоторые задания посвящены разработке структурных схем систем 

радиоуправления. 
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2. НАИМЕНОВАНИЕ ТЕМ ПРАКТИЧЕСКИХ ЗАНЯТИЙ 

 

2.1. Тема «Математические модели динамических систем в 

форме уравнений для переменных состояния» 

Цель занятия: освоить методику представления динамических систем 

радиоуправления в форме уравнений состояния, изучить их свойства и методы 

анализа. Научиться переходить от передаточных функций к уравнениям 

состояния и применять их для моделирования систем управления. 

 

Перечень вопросов: 

 

1. Дайте определение переменных состояния динамической 

системы. Каков их физический смысл? 

2. Чем представление в форме уравнений состояния отличается от 

передаточной функции? 

3. Какие преимущества дает использование уравнений состояния 

при анализе: 

– Многомерных систем? 

– Нелинейных и нестационарных систем? 

4. Как определить порядок системы по уравнениям состояния? 

5. Каким образом по матрице A можно судить об: 

– Устойчивости системы? 

– Управляемости? 

– Наблюдаемости? 

6. Для чего используются матрицы А, B, C и D описания системы 

управления в терминах уравнений состояния. 

 

7. Как выглядят уравнения состояния для типовых звеньев 

(интегрирующее, апериодическое, колебательное)? 

 

Расчётные задачи: 

 

1. Задана передаточная функция системы радиоуправления в форме 

дробно-рационального выражения. Приведите передаточную функцию к 

канонической форме управляемости. Запишите матрицы А, B, C и D уравнений 

состояния. 

2. Дана матрица А, описывающая динамику объекта управления в 

терминах переменных состояния. Найти собственные значения матрица А. 

Оценить устойчивость системы. 
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2.2. Тема «Способы управления и методы наведения» 

Цель занятия: изучить основные способы радиоуправления и методы 

наведения подвижных объектов (роботов, летательных аппаратов и др.), 

провести сравнительный анализ их характеристик и применимости в 

различных условиях. 

 

Перечень вопросов: 

 

1. Какие основные способы радиоуправления существуют? В чём их ключевые 

различия? 

2. Опишите принцип работы командного управления. Приведите примеры его 

применения. 

3. Чем отличается дискретное (импульсное) управление от аналогового 

(непрерывного)? 

4. Что такое автономное управление? В каких системах оно применяется? 

5. Перечислите методы наведения подвижных объектов и кратко 

охарактеризуйте каждый. 

6. В чём разница между телеуправлением, самонаведением и программным 

наведением? 

7. Какие факторы влияют на выбор метода наведения (точность, 

помехоустойчивость, стоимость)? 

 

Расчётные задачи: 

 

1. Рассчитайте максимальную дальность управления для заданной частоты и 

мощности передатчика. 

2. Определите время реакции системы при наведении на движущуюся цель (по 

заданным параметрам скорости и задержки сигнала). 
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2.3. Тема «Кинематические звенья радиоэлектронных систем 

управления» 

 

Цель занятия: изучить кинематические звенья как элементы динамики 

радиоуправляемых систем, научиться анализировать их характеристики 

(передаточные функции, временные параметры) и применять расчётные 

методы для оценки устойчивости и точности управления. 

 

Перечень вопросов: 

1. Что такое кинематическое звено в контексте систем 

радиоуправления? 

2. Классификация звеньев: усилительное, интегрирующее, 

дифференцирующее, апериодическое, колебательное. 

3. Как кинематические звенья влияют на динамику системы 

управления? 

4. Какие звенья используются для: 

– Фильтрации помех в радиоканале? 

– Стабилизации углового положения летательного аппарата? 

5. Почему в системах наведения важно учитывать запаздывание 

сигнала (звено чистого запаздывания)? 

 

Расчётные задачи: 

1. Запишите передаточную функцию для типовых звеньев. 

2. Как определить порядок звена и его частотные характеристики? 

3. Создайте модель системы с двумя звеньями: усилительное (коэф. 

усиления K = 10 ) и колебательное (собств. частота колебаний ω = 10 рад/с, 

коэфф. демпф. ζ = 0,3). Постройте график переходной характеристики и 

определите перерегулирование. Оценить устойчивость. 
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2.4. Тема «Динамические характеристики звеньев в замкнутом 

контуре радиосистемы управления» 

 

 

Цель занятия: изучить влияние динамических характеристик звеньев 

на устойчивость и качество работы замкнутой системы радиоуправления. 

Научиться анализировать переходные процессы, частотные характеристики и 

синтезировать корректирующие устройства для обеспечения требуемых 

параметров системы. 

 

 

Перечень вопросов: 

1. Что такое динамическое звено в системе радиоуправления? 

Приведите примеры. 

2. Какие типовые звенья используются в радиосистемах и как они 

влияют на динамику? 

3. Как передаточная функция звена связана с его динамическими 

свойствами? 

4. Как строится структурная схема замкнутой системы 

радиоуправления? 

5. Что такое устойчивость системы и как её проверить (критерии 

Гурвица, Найквиста)? 

6. Как параметры звеньев влияют на переходные процессы? 

7. Для чего нужны корректирующие звенья? Приведите примеры 

(ПИД-регулятор, форсирующее звено). 

8. Как выбрать параметры корректирующего устройства для 

улучшения переходных характеристик? 

 

 

 

Расчётные задачи: 

 

1. Оценить устойчивость замкнутой системы по заданной 

передаточной функции разомкнутой системы. Определить 

критический коэффициент усиления, при котором система 

становится неустойчивой. Построить амплитудно-фазовую 

характеристику (АФХ) и проверить устойчивость по критерию 

Найквиста. 

2. Для системы с заданной передаточной функцией выполнить 

расчёт собственной частоты и коэффициента демпфирования, 

время переходного процесса, а также перерегулирование. 

3. Для объекта управления с заданной передаточной функцией и 

установленными требованиями по времени установления и 
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перерегулированию, определить параметры системы, 

обеспечивающие заданные требования. Проверить устойчивость 

системы по критерию Гурвица. 
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2.5. Тема «Элементы статистической теории оптимального 

управления динамическим объектом» 

 

Цель занятия: изучить принципы статистического синтеза 

оптимальных систем управления в условиях неопределённости. Освоить 

методы фильтрации шумов, прогнозирования состояния объекта и синтеза 

оптимальных управляющих воздействий на основе критериев минимума 

дисперсии ошибки. 

 

Перечень вопросов: 

1. Что такое оптимальное управление в статистическом смысле? 

Приведите примеры задач (фильтрация, прогнозирование, 

управление). 

2. Какие типы случайных возмущений (белый шум, марковский 

процесс) учитываются в радиоуправляемых системах? 

3. Как формализуется критерий оптимальности (минимум 

дисперсии, минимум среднего квадрата ошибки)? 

4. В чём состоит метод переменных состояний?  

5. Что такое уравнение состояния динамического объекта? 

6. Что такое уравнение измерений при оценке состояния объекта 

управления? 

7. Что такое фильтр Калмана? Опишите процедуру алгоритма 

рекуррентной оценки состояния. 

8. В чём состоит синтез LQG-регулятора (Linear Quadratic Gaussian): 

сочетание фильтра Калмана и оптимального управления по 

квадратичному критерию. 

9. Как ограниченная полоса пропускания радиоканала влияет на 

выбор алгоритмов управления? 

10. Какие типы помех характерны для радиоканалов (белый шум, 

импульсные помехи, замирания)? 

11. Почему в системах радиоуправления часто используют 

дискретные алгоритмы (например, цифровой фильтр Калмана)? 

12. Охарактеризуйте следующие критерии радиоуправления: 

– Минимум времени наведения при ограниченной мощности 

сигнала; 

– Максимум помехоустойчивости при заданной вероятности 

потери связи; 

– Оптимальное распределение энергии сигнала (например, для 

БПЛА с ограниченным зарядом батареи). 

13. Как критерий минимума среднеквадратичной ошибки (СКО) 

связан с параметрами радиолинии (отношение сигнал/шум, 

частота обновления команд)? 
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Расчётные задачи: 

1. Задано дифференциальное уравнение объекта управления, 

уравнение измерения и начальные условия. Выполнить три шага 

фильтрации с использованием фильтра Калмана. Выполнить 

анализ изменения дисперсии ошибки оценки. 

2. Задано уравнение состояния объекта в терминах переменных 

состояния, а также задан критерий оптимальности управления. 

Найти закон оптимального управления, минимизирующего 

заданный критерий оптимальности. Проверить устойчивость 

замкнутой системы. 
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2.6. Тема «Радиоэлектронные системы управления в режиме 

самонаведения» 

 

Цель занятия: изучить принципы построения и функционирования 

радиоэлектронных систем самонаведения (СН), исследовать методы 

обработки сигналов и формирования управляющих команд в условиях 

динамического изменения параметров цели и помеховой обстановки. 

 

Перечень вопросов: 

1. Дайте определение самонаведения и назовите его основные этапы: 

захват, сопровождение, наведение. 

2. В чём отличие активного, полуактивного и пассивного 

самонаведения? Приведите примеры применения каждого типа. 

3. Какие физические поля цели (тепловое, радиолокационное, 

акустическое) используются в системах СН? 

4. Опишите функциональную схему системы самонаведения, 

включая: 

– Антенную систему; 

– Приёмник с системой селекции движущейся цели (СДЦ); 

– Блок формирования управляющих сигналов. 

5. Как работает гидроподобная система наведения? Запишите её 

передаточную функцию. 

 

* Гидроподобная система – это современная замена классическим 

гироскопам, основанная на цифровых технологиях. Она дешевле, 

надежнее и лучше подходит для автономных летательных аппаратов. 

Особенности гидроподобных систем:  

– Отсутствие механических гироскопов – вместо них 

используются лазерные гироскопы (оптические кольцевые), 

микроэлектромеханические системы (МЭМС), 

алгоритмическая стабилизация (например, с помощью GPS 

и инерциальных датчиков); 

– Программная имитация гироскопического эффекта – 

система может вычислять угловые скорости и 

корректировать траекторию без физического гироскопа. 

– Высокая помехоустойчивость – менее чувствительна к 

вибрациям и перегрузкам по сравнению с классическими 

гироскопами. 

– Применение в БПЛА и высокоточных системах. 

 

6. Какие виды помех характерны для систем СН (шумовые, 

импульсные, ответные)? 
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7. Как адаптивные фильтры и алгоритмы цифровой обработки 

сигналов (ЦОС) повышают помехоустойчивость? 

 

Расчётные задачи: 

 

1. Заданы ширина луча диаграммы направленности антенны, 

дальность действия головки самонаведения (ГСН), скорость 

объекта управления, скорость цели. Определить максимальный 

угол захвата при встречном курсе. Рассчитать время 

сопровождения цели до попадания. 

2. Дана передаточная функция системы самонаведения, а также 

угловая скорость цели.  Найти установившуюся ошибку 

сопровождения. Оценить влияние коэффициента усиления на 

точность самонаведения. 

3. Создать модель гидроподобной системы с параметрами T = 0,1 с,  

K = 8 c-1. Исследовать реакцию при: 

– Прямолинейном движении цели; 

– резкий развороте цели с угловой скоростью 5 градусов/с. 
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2.7. Тема «Радиоэлектронные системы управления в режиме 

следящего управления» 

Цель занятия: изучить принципы построения и функционирования 

следящих систем радиоуправления, исследовать методы обеспечения 

точности сопровождения цели в условиях динамических возмущений и помех 

радиоканала. Освоить расчёт параметров систем слежения и анализ их 

устойчивости. 

 

Перечень вопросов: 

1. Дайте определение следящей системы в контексте радиоуправления. Чем 

отличается следящий режим от программного управления? 

2. Назовите основные элементы следящей системы: задающее устройство, 

датчик рассогласования, усилитель, исполнительный механизм. 

3. Какие типы сигналов используются в радиоследящих системах 

(аналоговые, цифровые, ШИМ)? 

4. Как порядок астатизма влияет на точность слежения? 

5. Какие виды помех наиболее критичны для следящих систем 

(флуктуационные, импульсные, систематические)? 

6. Объясните, как корректирующие устройства (ПИД-регулятор, 

форсирующее звено) улучшают качество слежения. 

 

Расчётные задачи: 

1. Задана передаточная функция разомкнутой системы и математическая 

модель входного воздействия. Определить установившуюся ошибку 

слежения и запас устойчивости по фазе. 

2. Задана форма полезного сигнала, гауссовский шум с заданной дисперсией 

и полоса пропускания системы слежения. Оценить СКО ошибки слежения. 

Предложить варианты снижения СКО ошибки слежения. 
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2.8. Тема «Радиоэлектронные системы управления в режиме 

автономного управления» 

Цель занятия: изучить принципы построения и функционирования 

автономных систем радиоуправления, исследовать методы навигации, 

обработки сенсорных данных и принятия решений без постоянного внешнего 

управления. Освоить расчёт параметров автономных систем и анализ их 

работы в условиях неопределённости. 

 

Перечень вопросов: 

1. Дайте определение автономной системы управления и назовите её 

ключевые особенности. 

2. Какие типы датчиков используются в автономных системах (GPS, ИНС, 

лидары, камеры)? 

3. В чём отличие автономного управления от командного и самонаведения? 

4. Запишите уравнения состояния автономного объекта (например, 

летательного аппарата): 

5. Как алгоритмы SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) 

используются в автономных системах? 

6. Какие методы навигации применяются в автономных системах 

(инерциальная, спутниковая, визуальная)? 

7. Как алгоритмы планирования траектории (A*, RRT) обеспечивают 

автономное движение? 

 

Расчётные задачи: 

1. Заданы начальные и конечные координаты автономного объекта, а также 

ограничения на максимальную скорость и ускорение. Определить 

оптимальную траекторию движения автономного объекта. Рассчитать 

время движения по оптимальной траектории. Определить управляющие 

сигналы для движения объекта по прямой. 

2. Заданы погрешности ГНСС и ИНС, а также время работы системы. 

Оценить суммарную погрешность позиционирования. Предложить метод 

коррекции погрешностей позиционирования. 
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3. ВИДЫ САМОСТОЯТЕЛЬНОЙ РАБОТЫ СТУДЕНТОВ 

 

Виды самостоятельной работы студентов и соответствующая форма контроля 

представлены в таблице 0.1. 

 

Таблица 0.1 – Виды самостоятельной работы и форма контроля 

№ 

п/п 
Наименование работы Форма контроля 

1 Проработка лекционного материала Конспект самоподготовки, 

опрос на занятиях 

2 Подготовка к практическим занятиям Конспект самоподготовки, 

опрос на занятиях, тест 

3 Подготовка к лабораторной работе Конспект самоподготовки, 

опрос на занятиях 

4 Подготовка к защите отчёта по 

лабораторной работе 

Отчёт по лабораторной работе, 

опрос на занятиях 

5 Подготовка к экзамену (зачёту) Сдача экзамена (зачёта) 

 

Виды самостоятельной работы студентов описаны ниже. 

1.1  Проработка лекционного материала 

 

Материалы лекций и рекомендуемая литература являются основой для 

изучения и освоения дисциплины. Самостоятельная работа в части проработки 

лекционного материала состоит в непосредственном конспектировании 

материалов лекций с последующим изучением этих материалов с использованием 

рекомендуемой литературы. 

Схема составления конспекта: 

– Определить тему материала и цель составления конспекта. 

– Разделить лекционный материал на смысловые части, выделив основные 

тезисы и выводы. 

– Сформулировать положения лекционного материала. 

– Выделить основные термины, определения и формулы. 

– Сформулировать вопросы к конспекту лекций. 
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1.2  Подготовка к опросам на занятиях 

 

Для самоподготовки к опросам на занятиях ниже представлены вопросы на 

самоподготовку: 

1. Какие основные способы радиоуправления существуют? В чём их 

ключевые различия? 

2. Опишите принцип работы командного управления. Приведите 

примеры его применения. 

3. Чем отличается дискретное (импульсное) управление от аналогового 

(непрерывного)? 

4. Что такое автономное управление? В каких системах оно применяется? 

5. Перечислите методы наведения подвижных объектов и кратко 

охарактеризуйте каждый. 

6. В чём разница между телеуправлением, самонаведением и 

программным наведением? 

7. Какие факторы влияют на выбор метода наведения (точность, 

помехоустойчивость, стоимость)? 

6. Что такое кинематическое звено в контексте систем радиоуправления? 

7. Классификация звеньев: усилительное, интегрирующее, 

дифференцирующее, апериодическое, колебательное. 

8. Как кинематические звенья влияют на динамику системы управления? 

9. Какие звенья используются для: 

– Фильтрации помех в радиоканале? 

– Стабилизации углового положения летательного аппарата? 

10. Почему в системах наведения важно учитывать запаздывание сигнала 

(звено чистого запаздывания)? 

11. Дайте определение самонаведения и назовите его основные этапы: 

захват, сопровождение, наведение. 

12. В чём отличие активного, полуактивного и пассивного самонаведения? 

Приведите примеры применения каждого типа. 

13. Какие физические поля цели (тепловое, радиолокационное, 

акустическое) используются в системах СН? 

14. Опишите функциональную схему системы самонаведения, включая: 

15. – Антенную систему; 

16. – Приёмник с системой селекции движущейся цели (СДЦ); 

17. – Блок формирования управляющих сигналов. 

18. Как работает гидроподобная система наведения? Запишите её 

передаточную функцию. 

19. Что такое устойчивость системы и как её проверить (критерии Гурвица, 

Найквиста)? 

20. Как параметры звеньев влияют на переходные процессы? 

21. Для чего нужны корректирующие звенья? Приведите примеры (ПИД-

регулятор, форсирующее звено). 
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22. Как выбрать параметры корректирующего устройства для улучшения 

переходных характеристик? 

1.3  Подготовка к практическим занятиям 

 

При подготовке к практическим занятиям необходимо пользоваться 

настоящими методическими указаниями, а также рекомендованной литературой. 

В ходе подготовки к практическим занятиям необходимо: 

1. Вспомнить примеры решения задач, которые были разобраны на 

предыдущем практическом занятии. 

2. Выполнить домашнее задание. В случае пропуска практического занятия 

узнать домашнее задание у старосты группы или одногруппников. 

3. Познакомиться с темой следующего практического занятия. 

4. Повторить материалы лекций в соответствие с темой следующего 

практического занятия, а также рекомендованные разделы из списка 

литературы. 

 

Отчёт по практическому занятию выполняется на бумажном или электронном 

носителе в виде электронного документа. 

 

Отчёт о выполнении практического занятия должен содержать: 

 

1. Тему работы. 

2. Цель работы. 

3. Исходные данные к выполнению домашнего задания или задач на 

самостоятельное решение. 

4. Результаты решения к заданию с подробными пояснениями или расчётами. 
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1.4  Подготовка к тестированию 

 

При подготовке к тестированию необходимо заблаговременно повторить 

лекционный материал, а также, при необходимости, соответствующий материал из 

рекомендованной литературы. 

1.5  Подготовка к лабораторной работе 

 

При подготовке к лабораторной работе необходимо заблаговременно 

повторить лекционный материал по соответствующей теме, в том числе из 

методических указаний по проведению лабораторных работ по данной 

дисциплине. 

 

В ходе подготовки к лабораторным работам необходимо: 

 

1. Узнать тему предстоящей лабораторной работы. 

2. Вспомнить основной теоретический материал по соответствующей теме. 

3. Ответить на контрольные вопросы для допуска к выполнению 

лабораторной работы. 

4. Ознакомиться с ходом выполнения работы. 

1.6  Подготовка к защите отчёта по лабораторной работе 

 

При подготовке к защите по лабораторной работе необходимо 

заблаговременно подготовить и оформить отчёт с результатами выполнения 

лабораторной работы, повторить лекционный материал по соответствующей теме, 

а также пользоваться методическими указаниями по проведению лабораторных 

работ по данной дисциплине. 

 

Перед защитой к лабораторной работе необходимо: 

 

1. Проверить отчёт к лабораторной работе, в том числе, ещё раз прочитать 

выводы по результатам выполнения лабораторной работы. 

2. Осмыслить и осознать сделанные выводы к лабораторной работе. Дать 

физическую интерпретацию и объяснение полученным результатам. 

3. Вспомнить основной теоретический материал по соответствующей теме. 

4. Ответить на контрольные вопросы для выполнения лабораторной 

работы. 
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1.7  Подготовка к экзамену (зачёту) 

 

Самостоятельная подготовка к экзамену (зачёту) состоит в подготовке 

(изучении) ответов на вопросы к теоретическому минимуму и подготовке ответов 

на основные вопросы к экзамену. 

Для самостоятельной подготовки к экзамену (зачёту) студенту необходимо 

подготовить ответы к следующим основным вопросам: 

1. Способы управления атмосферными объектами. 

2. Автономное управление. 

3. Самонаведение. 

4. Командное управление. 

5. Радиотеленаведение. 

6. Комбинированное управление. 

7. Объекты управления (ОУ) и методы их наведения. 

8. Двухточечные методы наведения. 

9. Метод пропорционального сближения, метод наведения по кривой 

погони, метод прямого наведения, метод параллельного сближения. 

10. Трехточечный метод наведения: метод совмещения. 

11. Способы создания управляющих сил при различных аэродинамических 

схемах ОУ. 

12. Измерительная, командная и исполнительная системы координат. 

13. Контур следящего управления и его основные звенья. 14. Управление 

пространственным движением ОУ. 

14. Передаточная функция ОУ. 

15. Автопилот (АП) и звено «АП-ОУ». 

16. Общая функциональная схема радиоэлектронной системы управления. 

17. Математические модели процессов и объектов в пространстве 

состояний замкнутой системы управления. 

18. Наблюдаемость и управляемость динамических систем. 

19. Постановка задачи синтеза оптимальной системы радиоуправления в 

пространстве состояний. 

20. Критерии и показатели эффективности –интегральный квадратичный 

функционал качества Летова-Калмана; локальный функционал качества. 

21. Структура алгоритма оптимального управления в линейной 

гауссовской задаче оптимизации с квадратичным критерием качества. 

22. Особенности синтеза нестационарных радиосистем управления. 

23. Совместная фильтрация и параметрическая идентификация. 

24. Обобщенная структурная схема оптимальной радиосистемы 

управления. 

25. Точность радиосистемы управления. Классификация ошибок 

управления и показатели точности. Причины появления ошибок управления и 

промахов. 
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26. Потенциальная точность оптимальной радиосистемы управления. 

Методика расчета динамических и флуктуационных ошибок систем управления. 

27. Проектирование радиосистемы управления с использованием 

имитационных моделей на ЭВМ. 
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Приложение А 
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