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Список содержит 177 наименований отечественных и зарубежных книг и журнальных статей, в которых рассмотрены адаптивные системы управления. Просмотрены источники за 2000-2013 гг.


Библиографический список представляет интерес для студентов, инженеров и специалистов в области теории систем автоматического управления. Описания источников расположены в алфавитном порядке авторов и заглавий.
Книги

1. 681.513.6 А 28 Адаптивні системи автоматичного управління [Текст] : міжвід. наук.-техн. зб.: засновано у 1973 році. № 5'(25)2002 / Мін-во освіти і науки України. - Дніпропетровськ : Системні технології, 2002. - 188 c.

2. 681.513.6 А 28 Адаптивні системи автоматичного управління [Текст] : міжвід. наук.-техн. зб.: засновано у 1973 році. № 2'(22)99 / Мін-во освіти і науки України. - Дніпропетровськ : Системні технології, 2002. - 178 c.

3. 681.51(075.8) Б 53 Бесекерский, В. А. Теория систем автоматического управления [Текст] : учеб. изд. / В. А. Бесекерский, Е. П. Попов. - 4-е изд., перераб. и доп. - СПб. : Профессия, 2007. - 752 с.

Аннотация: Большинство из изложенных в книге методов в настоящее время принято относить к классическим. Даны общие сведения о системах автоматического управления, их классификация, понятия о программах и алгоритмах управления, изложение теории непрерывных и дискретных линейных системах автоматического управления. Может служить хорошим пособием для студентов и аспирантов вузов.

4. 621.865.8-5 В 885 Вукобратович, М. Неадаптивное и адаптивное управление манипуляционными работами [Текст] : пер. с англ. / М. Вукобратович, Д. Стокич, Н. Кирчански; Ред. Е. П. Попов. - М. : Мир, 1989. - 376 с.

5. 629.5.02 : 621.791 Г 672 Горбач, В. Д. Автоматическая дуговая сварка с ЧПУ судовых конструкций [Текст] / В. Д. Горбач, В. С. Головченко. - СПб. : Судостроение, 2004. - 344 с.

6. 681.513.6 Д 64 Долгин, В. П. Адаптивные модели в системах управления технологическими объектами [Текст] / В. П. Долгин. - К. : Изд-во Учеб.-метод. каб. по высш. образованию, 1993. - 139 с.

7. 004.8 Ж 422 Жданов, А. А. Автономный искусственный интеллект [Текст] / А. А. Жданов. - М. : Бином. Лаборатория Знаний, 2008. - 359 с.

8. 681.5.01(075.8) В 581 Власов, К. П. Теория автоматического управления [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. по напр. "Автоматизация и управление" / К. П. Власов. - Харьков : Гуманитарный Центр, 2007. - 526 с
9. 621.957 И 726 Инструменты для обработки точных отверстий [Текст] / С. В. Кирсанов, В. А. Гречишников, А. Г. Схиртладзе, В. И. Кокарев. - Изд. 2-е, испр. и доп. - М. : Машиностроение, 2005. - 336 с.

Аннотация: В книге рассмотрены современное состояние обработки точных отверстий мерными инструментами, глубоких отверстий сверлами с эжекторным отводом пульпы, инструменты с планетарным движением, технологическая оснастка и т. д. Второе издание дополнено рекомендациями по применению комбинированных инструментов для различных технологических процессов. Книга предназначена для технологов и конструкторов машиностроительных предприятий, а также студентов втузов.

10. 681.513.6 И 889 Исследование методов идентификации адаптивных систем пространственно временной обработки устойчивых в условиях нестационарных случайных воздействий [Текст] : копия отчета о НИР : заключ. / Всесоюз. науч.-техн. информ. центр, М-во высш. и сред. спец. образования ТадССР ; науч. рук. В. Г. Чекалин. - Душанбе, 1984. - 146 л. Инв.№ 0285.0029120.
На обл. : Копия отчета о НИР/ВНТИЦ.

11. 681.51(075.8) К 40 Ким, Д. П. Теория автоматического управления [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. по напр. "Автоматизация и управление" / Д. П. Ким. - Изд. 2-е, испр. и доп. - М. : Физматлит, 2007.

Т.2 : Многомерные, нелинейные, оптимальные и адаптивные системы. - 2007. - 440 с.

12. 681.51(075.8) К 40 Ким, Д. П. Сборник задач по теории автоматического управления. Многомерные, нелинейные, оптимальные и адаптивные системы [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. по напр. 220400 "Мехатроника и робототехника" / Д. П. Ким. - М. : Физматлит, 2008. - 328 с.

13. 621.9 : 004(075.8) М 54 Металлорежущие системы машиностроительных производств [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов / О. В. Таратынов, О. И. Аверьянов [и др.] ; ред. О. В. Таратынов ; Моск. гос. индустр. ун-т. - Изд. 2-е, доп. и перераб. - М. : Изд-во Моск. гос. индустр. ун-та, 2006. – 486с.
Аннотация: Сборник в основном ориентирован на учебник Д. П. Кима "Теория автоматического управления. Т. 2. Многомерные, нелинейные, оптимальные и адаптивные системы"

14. 681.51(075) М 545 Методы робастного, нейро-нечеткого и адаптивного управления [Текст] : учеб. для студ. вузов, обуч. по машиностр. и приборостроит. спец. / Ред. Н. Д. Егупов. - 2-е изд. - М. : Изд-во Моск. гос. техн. ун-та им. Н. Э. Баумана, 2002. - 743 с. 

Аннотация: Учебник охватывает разделы теории, которые позволяют найти подходящее управление в условиях неполного, нечеткого и неточного знания характеристик объекта управления и характеристик окружающей среды, в которой функционирует этот объект. Одним из основных понятий в теории робастного управления является понятие неопределенности. Учебник предназначен для студентов и аспирантов вузов.
Доп. точки доступа:
15. 681.51(075) М 545 Методы классической и современной теории автоматического управления [Текст] : учеб. для студ. вузов, обуч. по машиностроит. и приборостроит. спец. : в 3-х т. / ред. К. А. Пупков. - М. : Изд-во Моск. гос. техн. ун-та им. Н. Э. Баумана, 2000 - . - ISBN 5-7038-1579-7.

Т. 3 : Методы современной теории автоматического управления / ред. Н. Д. Егупов. - 2000. - 747 с.
Аннотация: В 3-м томе учебника рассмотрены методы расчета и проектирования систем, использующие аппарат дифференциальной геометрии. Отражены центральные положения теории катастроф, теории хаоса; приведены понятия, связанные с теорией фракталов и их использованием. Учебник предназначен для студентов вузов, может быть использован аспирантами и инженерами.

16. 681.513.6 Н 196 Назин, А. В. Адаптивный выбор вариантов: рекуррентные алгоритмы [Текст] / А. В. Назин, А. С. Позняк. - М. : Наука, 1986. - 288 с.

17. 681.513.6 П 121 Павлов, Б. В. Системы прямого адаптивного управления [Текст] / Б. В. Павлов, И. Г. Соловьев; Ред. В. Ю. Рутковский ; АН СССР, Ин-т проблем упр. - М. : Наука, 1989. - 132 с.

18. 681.5.011(075) П 231 Певзнер, Л. Д. Теория систем управления [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов, обуч. по спец. "Управление и информатика в техн. системах" / Л. Д. Певзнер. - М. : Изд-во Моск. гос. горн. ун-та, 2002. - 470 с.

19. 681.51.01(075.8) П 448 Подчукаев, В. А. Теория автоматического управления: аналитические методы [Текст] : учеб. для студ. вузов, обуч. по напр. подгот. бакалавров и магистров "Автоматизация и управление" и напр. подгот. дипломир. специалистов "Автоматизация и управление" / В. А. Подчукаев. - М. : Физматлит, 2005. - 392 с.
20. 6П2.15А24 С 75 Срагович, В. Г. Теория адаптивных систем [Текст] / В. Г. Срагович. - М. : Наука, 1976. - 319 сИмеются экземпляры в отделах: ​всего 7 :
681.51 У 93 Ушаков, Е. П. Адаптивне керування нестаціонарними технологічними об'єктами [Текст] / Е. П. Ушаков . - Львів : Вид-во Укр. акад. друк., 2003. - 192 с.
Аннотация: У монографії вирішені проблеми створення принципово і якісно нових адаптивних систем оптимального керування нестаціонарними динамічними об'єктами, що працюють у реальному масштабі часу. системи реалізовані на основі застосування адаптації, ідентифікації, аналізу і прогнозування станів об'єкта керування в параметричному і фазовому просторах. Для наукових працівників, аспірантів, а також студентів відповідних спеціальностей.

21. 681.324СВ С 28 Севастопольский приборостроительный институт. 

Алгоритмы и протоколы адаптивного управления на сетях служебной связи. Автоматизация проектирования протоколов [Текст] : отчет о НИР : № 1140 : (заключ.) / Севастоп. приборостроит. ин-т ; рук. работы В. В. Кирюхин. - Севастополь, 1988. - 214 л. : ил. - Б. ц. - № ГР 01860098050. - Инв.№ 0288.0065649.

22. 621.865.8 С 28 Севастопольский приборостроительный институт. 

Разработка комбинированной адаптивно-числовой системы управления перемещениями робота-комплектатора; Создание бесконтактных датчиков наличия стального листа [Текст] : отчет о НИР : № 907 : (заключ.) / Севастоп. приборостроит. ин-т ; рук. работы И. И. Рыбалов. - Севастополь, 1984. - 41 л. - Б. ц. - № ГР 80010759. - Инв.№ 0285.0013752
Рыбалов, И. И.\рук. работы.\

23. 681.5.01(06) С 28 Севастопольский национальный технический университет. 
Математические методы исследования и проектирования систем управления функционально сложными процессами и объектами [Текст] : отчет о НИР (заключ.) : ("Аметист"). Методы анализа и оптимизации функционально сложных процессов и систем / М-во образования и науки Украины, Севастоп. нац. техн. ун-т. Каф. техн. кибернетики ; начальник нис В. П. Поливцев ; зав. каф. техн. кибернетики Л. А. Краснодубец ; рук. работы А. Т. Барабанов. - Севастополь, 2009. - 210 л. : ил. + 1 эл. опт. диск (CD-ROM). - Библиогр.: с. 202-210 (108 назв.). - Б. ц. - № ГР 0104U012599.

24. 6П2.15А24 С 75 Срагович, В. Г. Адаптивное управление [Текст] / В. Г. Срагович. - М. : Наука, 1981. - 381 с. (6)

25. 681.5.01(075) Т 338 Теория автоматического управления [Текст] : учеб. для студ. вузов / В. Н. Брюханов, М. Г. Косов, С. П. Протопопов и др.; Ред. Ю. М. Соломенцев. - 4-е изд., стер. - М. : Высшая школа, 2003. - 268 с

Аннотация: Рассмотрены основные положения и принципы управления техническими системами современного машиностроения, описаны методы анализа и синтеза линейных и нелинейных систем. Изложены основы адаптивного управления технологическим процессом, динамики станков и построения программного управления технологическим оборудованием. Даны принципы построения систем управления с использованием ЭВМ в контуре управления. Для студентов вузов.

26. 621.865.8 Т 415 Тимофеев, А. В. Адаптивные робототехнические комплексы [Текст] / А. В. Тимофеев. - Л. : Машгиз. Ленингр. отд-ние, 1988. - 332 с.

27. 621.002 : 65.011.56(075) Ч-498 Черпаков, Б. И. Автоматизация и механизация производства [Текст] : учеб. пособие для студ. учреждений сред. проф. образ., обуч. по спец. "Машиностроение" / Б. И. Черпаков, Л. И. Вереина. - М. : ACADEMIA, 2004. - 384 с.
Аннотация: Приведены общие сведения о механизации и автоматизации металлорежущих станков, технологического оборудования автоматических линий, гибких производственных систем, автоматических цехов и заводов. Уделено большое внимание перспективным направлениям автоматизации: созданию базовых станков принципиально новых конструкций, например, гексаподов, гибких производственных систем. Приведены примеры действующих гибких автоматизированных цехов и заводов. Рассмотрены технические, экономические, экологические и социальные факторы, возникающие при внедрении высокоавтоматизированных компьютерно-интегрированных производств. Для студентов среднего профессионального образования.

28. 629.5.064-52(075.8) Т 548 Толшин, В. И. Автоматизация судовых энергетических установок [Текст] : учеб. по спец. "Эксплуатация судовых энергет. установок" в вузах вод. трансп. / В. И. Толшин, В. А. Сизых. - 3-е изд., перераб. и доп. - М. : ТрансЛит, 2006. - 352 с.

29. 681.513.6 У 356 Уидроу, Б. Адаптивная обработка сигналов [Текст] / Б. Уидроу, С. Стирнз; Пер. с англ. Ю. К. Сальников, Ред. В. В. Шахгильдян. - М. : Радио и связь, 1989. - 440 с.
Аннотация: Книга посвящена проблеме адаптации систем с заданной структурой. Рассмотрены основные понятия теории адаптивных систем, методы их построения и алгоритмы функционирования. Показана возможность применения адаптивной обработки сигналов в медицине и геофизике.

30. 681.5(063) У 67 "Управление, автоматизация и окружающая среда", Междунар. науч.-техн. конф молодых ученых, аспирантов и студ. (2010 г. ; Севастополь). 

Международная научно-техническая конференция молодых ученых, аспирантов и студентов "Управление, автоматизация и окружающая среда", 24-28 мая, 2010 г. [Текст] : материалы конф. / науч. ред. А. Т. Барабанов. - Севастополь : Изд-во Севастоп. нац. техн. ун-та, 2010. - 336 с.
31. 6П2.15А24 О-627 Оптимальное и адаптивное управление [Текст] : межвуз. науч. сб. / АН СССР, М-во приборостроения, средств автоматизации и систем упр., Ин-т проблем упр. (автоматики и телемеханики), М-во высш. и сред. спец. образования РСФСР, Сарат. политехн. ин-т. - Саратов : Изд-во Сарат. политехн. ин-та, 1977. – 408 с.

32. 681.513.6 У 813 Устойчивость адаптивных систем [Текст] / Б. Андерсон, Р. Битмид, К. Джонсон и др.; Ред. С. П. Чеботарев, Пер. с англ. Е. Г. Коваленко. - М. : Мир, 1989. – 263с.

 
33. 519.7 Ф 762 Фомин, В. Н. Рекуррентное оценивание и адаптивная фильтрация [Текст] / В. Н. Фомин. - М. : Наука, 1984. - 286 с.

34. 06 Ч-419 Челябинский политехнический институт им. Ленинского комсомола. 

Тематический сборник научных трудов Челябинского политехнического института [Текст] / М-во высш. и сред. спец. образования СССР, Челяб. политехн. ин-т им. Лен. комсомола; отв. ред. Г. С. Черноруцкий. - Челябинск : [б. и.].

Т. 279 : Управляющие и информационные системы и элементы. - 1982. - 139 с. М-во высш. и сред. спец. образования СССР

35. 621.865.8(075.8) Ю 681 Юревич, Е. И. Основы робототехники [Текст] : учеб. пособие для студ. вузов / Е. И. Юревич. - 3-е изд. - СПб. : БХВ - Петербург, 2010. - 360 с. : ил. + 1 эл. опт. диск (CD-ROM). - Библиогр.: с. 355-356. - Предм. указ.: с. 357-359. - ISBN 978-5-94157-942-6 : 179.00 грн.

36. 658.012.011.56 Я 386 Ядыкин, И. Б. Адаптивное управление непрерывными технологическими процессами [Текст] / И. Б. Ядыкин, В. М. Шумский, Ф. А. Овсепян. - М. : Энергоатомиздат, 1985. - 240 сОвсепян, Ф. А.
37. 004.032.26(075.8) Я 919 Яхъяева, Г. Э. Нечеткие множества и нейронные сети [Текст] : учеб. пособие / Г. Э. Яхъяева. - 2-е изд. испр. - М. : ИНТУИТ : БИНОМ. ЛЗ, 2008. - 316 с.


Статьи из периодических изданий

38. Агафонов, П. А. Синтез регуляторов по заданному радиусу запасов устойчивости с учетом внешних возмущений на основе Н (с индексом бесконечности)-подхода [Текст] / П.А. Агафонов, В.Н. Честнов // Автоматика и телемеханика. - 2004. - №10. - С. 101-108.

39. Адаптивная система управления приводом перемещения инструмента при механической обработке / Д. А. Королев, В. Г. Ромашин [и др.] // Технология машиностроения : Обзорно-аналитический, научно-технический и производственный журнал. - 2010. - N 8. - С. 52-56. 
Аннотация: Рассмотрена разработанная система адаптивного управления приводом перемещения инструмента. Представлена установка для реализации разработанной системы. Приведены результаты практического применения адаптивной системы управления.
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42. Алексеев, А. А. Выбор закона управления адаптивной системой подрессоривания автомобиля / А.А. Алексеев // Известия ВУЗОВ. Сер. Машиностроение : научно-технический журн. - 2007. - N4. - С. 21-25. 
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53. Бобцов, А. А. Адаптивное управление по выходу линейными нестационарными объектами / А.А. Бобцов, А.Г. Наговицина // Автоматика и телемеханика. - 2006. - №12. - С. 163-174.

54. Бобцов, А. А. Алгоритм робастного управления в задаче слежения за командным сигналом с кормпенсацией паразитного эффекта внешнего неограниченного возмущения / А.А. Бобцов // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №8. - С. 108-117.

55. Бобцов, А. А. Робастное управление по выходу линейной системой с неопределенными коэффициентами / А.А. Бобцов // Автоматика и телемеханика. - 2002. - № 11. - С. 108-117.
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Аннотация: Рассматриваются вопросы управления перемещением робота-манипулятора по заданной траектории с учетом наличия трения в его сочленениях. Предлагается система регулирования, построенная на базе нейросети. Рассматривается алгоритм для решения нелинейной задачи, позволяющий минимизировать погрешность траектории перемещения робота. Приведенные результаты показывают эффективность данного метода регулирования по сравнению с известным.
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Аннотация: Исследуется асинхронный электропривод с системой адаптивно-векторного управления без датчика скорости/положения с улучшенными статическими и динамическими характеристиками. Рассмотрена проблема чувствительности электропривода к изменению параметров двигателя и задержки переключения инвентора. Представлены результаты эксперимента и внедрения.
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Аннотация: Представлена новая разработка в области высококачественного асинхронного электропривода с адаптивно-векторным управлением. Рассмотрены алгоритмы компенсации динамических неидеальностей инвентора напряжения, автонастройки праметров системы управления на параметры силового канала привода, адаптации характеристик привода к изменениям постоянной времени роторной цепи и параметров механической части привода. Приведены результаты экспериментальных исследований.

68. Владимирский, Э. И. Нелинейный рекуррентный анализ как математическая модель управления хаотическими процессами / Э. И. Владимирский // Информационные технологии : Научно-технический и научно-производственный журнал. - 2011. - N 5. - С. 42-45.
Аннотация: Предлагается структура системы распознавания и управления хаотическими процессами, идеологической основой которых является нелинейный рекуррентный анализ. Парадигма управления продемонстрирована с использованием отображений Чирикова, Лози, Икеды. Получены рекуррентные диаграммы новых хаотических систем Чириков + Икеда, Лози + Икеда.
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Аннотация: Применение принципиально новых средств компенсации реактивной мощности (СКРМ) на подстанциях вызывает необходимость в разработке новых систем автоматического управления (САУ), которые, с одной стороны, должны выполнять согласованное управление комплексом СКРМ для поддержания требуемого напряжения на шинах, а с другой стороны, обеспечивать снижение потерь и повышение качества электроэнергии в условиях изменений режимов работы и состава включённого оборудования прилегающих сетей. Для разработки таких систем предложен и исследован способ управления комплексом СКРМ с использованием обобщённого сигнала управления, пропорционального суммарной реактивной нагрузке. На основе предложенного способа разработана универсальная структурная схема адаптивной системы автоматического управления СКРМ подстанций (АСАУ СКРМ ПС), которая может применяться для подстанций с различными схемами соединений.

70. Галяев, А. А. Оптимизация закона уклонения подвижного объекта от обнаружения при наличии ограничений / А. А. Галяев, Е. П. Маслов // Автоматика и телемеханика : техн. журн. - 2012. - N 6. - С. 73-88.
Аннотация: Рассматриваются задачи оптимизации законов уклонения подвижного объекта от обнаружения при наличии координатных и фазовых ограничений.
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Аннотация: В статье рассмотрено управление объектами, имеющими две степени свободы, на основе прогнозированием внешней нагрузки. Даны модели нагрузки нулевого и первого порядков, а также метод совместного построения модели нагрузки по обеим координатам.
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Аннотация: Предложены структура и методика параметрического синтеза адаптивного наблюдателя, формально устойчивого во всей плоскости механических характеристик электропривода и позволяющего идентифицировать электрическую частоту вращения ротора, опорный вектор потокосцеплений и активное сопротивление статора двигателя. Приведены некоторые результаты моделирования общепромышленного электропривода с разработанным алгоритмом идентификации.

74. Глумов, В. М. Адаптивная система управления на основе нечеткой логики для большой космической конструкции в прогцессе ее сборки на орбите / В.М. Глумов, И.Н. Крутова, В.М. Суханов // Автоматика и телемеханика. - 2004. - №10. - С. 109-127.
Аннотация: Рассматривается задача синтеза нечеткого адаптивного алгоритма управления ориентацией большой космической конструкции в процессе ее сборки на орбите. Дается матричное описание множества модально-физических моделей дискретно изменяющейся во времени конструкции.

75. 517.977:629.7 Г55 Глумов, В. М. Синтез контура адаптации с нечеткой логикой для системы управления деформируемого космического аппарата / В.М. Глумов, И.Н. Крутова // Автоматика и телемеханика. - 2002. - № 7. - С. 76-91.

76. Глумов, В. М. Синтез обобщенного алгоритма адаптации на основе нечеткой логики для дискретной системы управления деформируемым космическим аппаратом / В.М. Глумов, И.Н. Крутова // Автоматика и телемеханика. - 2006. - №6. - С. 174-193.

77. Головина, Е. Ю. Метод построения интеллектуальных адаптивных систем управления на основе отношения перехода между моделями / Е.Ю. Головина // Автоматика и телемеханика. - 2001. - N10. - С. 65-77.

78. Горбач, В. Д. Повышение качества и надежности сварных конструкций путем адаптивного управления технологическим процессом сварки / В.Д. Горбач, И.В. Суздалев, Ф.Н. Кисилевский // Судостроение. - 2002. - N1. - С. 46-48.


79. Городецкий, В. И. Самоорганизация и многоагентные системы. I. Модели многоагентной самоорганизации / В. И. Городецкий // Изв. РАН . Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2012. - N 2. - С. 92-120 : Аннотация: В настоящее время возникает много задач, сложность которых значительно превосходит возможности современных информационных технологий. Такие задачи встречаются в экономике и экологии, в управлении инфраструктурами государственного масштаба и глобальными компьютерными и телекоммуникационными системами, в сфере обеспечения безопасности общества и во многих других областях. Несмотря на внешнее разнообразие, эти задачи обладают множеством общих свойств, которые обусловливают и общие проблемы их практической реализации. К ним относятся крупномасштабность, открытость, непредсказуемая динамика, сложность структуры, мобильность компонент и ряд других. Управление в таких задачах представляет собой серьезный вызов, который требует пересмотра современных взглядов, моделей, архитектур, а также технологий их разработки. Одним из современных ответов на этот вызов является активизация работ в области принципов и механизмов самоорганизации, а также программных инструментов для их разработки. Хотя парадигма самоорганизующихся систем управления не нова, в настоящее время она переживает новый этап развития, который характеризуется, в частности, ее интеграцией с парадигмой многоагентных систем. Данная работа имеет целью анализ современного состояния разработок в области многоагентных самоорганизующихся систем, критический обзор разработанных приложений, анализ методов разработки и обобщение результатов в этой области. 

80. Городецкий, В. И. Самоорганизация и многоагентные системы. II. Приложения и технология разработки [Текст] / В. И. Городецкий // Изв. РАН . Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2012. - N 3. - С. 55-75.
Аннотация: Основные тенденции развития современных информационных технологий во многом определяются наиболее актуальными практически важными задачами, которые возникают в экономике, экологии, обеспечении безопасности общества и отдельного человека, а также в других прикладных областях. Несмотря на большое содержательное разнообразие перечисленных задач, а также требований к их программной реализации, они обладают множеством общих особенностей, которые главным образом и определяют наиболее жесткие требования к современным информационным технологиям. Эти особенности приложений были проанализированы в первой части данной статьи. Приведенный там анализ показал, что в настоящее время новым требованиям к модели и программной реализации задач упомянутого выше типа в наилучшей мере отвечает модель многоагентной самоорганизующейся системы. В данной статье приводятся конкретные примеры ее использования в различных приложениях, описываются их архитектуры и программные реализации, в частности, описываются модели многоагентной самоорганизации в системах предсказания наводнений, планирования и оперативного управления производством. Новые возможности многоагентных самоорганизующихся систем демонстрируются на примере самообучающейся системы распределенного обнаружения вторжений в компьютерные сети, в которой фактически решается задача самоконфигурирования оверлейной сети. Возможности самоорганизующейся многоагентной системы для решения крупномасштабных задач управления в реальном времени демонстрируются на примере задачи адаптивного управления дорожным движением в мегаполисах.

81. Григорьев, В. В. Многомерные системы с неопределенностями: алгоритмы сравнения, интервального и адаптивного управления / В.В. Григорьев, В.О. Никифоров, А.В. Ушаков // Известия ВУЗов. Сер. Приборостроение. - 2007. - Том50, N11. - С. 5-18.

82. Гриценко, В. И. Информационный синтез адаптивной мультиагентной системы управления дистанционным обучением / В.И. Гриценко, А.С. Довбыш, В.А. Любчак // Управляющие системы и машины : Международный научный журнал. - 2006. - N6. - С. 4-9; 25.

83. Губарев, В. Ф. Идентификация многомерных систем по параметрам установившегося режима [Текст] / В. Ф. Губарев, С. В. Мельничук // Проблемы управления и информатики : Международный научно-технический журнал. - 2012. - N 5. - С. 26-42.

84. Губарев, В. Ф. Исследование метода итеративной идентификации многомерных дискретных систем / В.Ф. Губарев, А.О. Жуков // Проблемы управления и информатики : Международный научно-технический журнал. - 2008. - N5. - С. 23-38.

85. Данилов-Данильян, В. И. Потоковые инфраструктурные системы как активные системы распределения ресурсов в условиях неопределенности / В. И. Данилов-Данильян, И. Л. Хранович // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 6. - С. 119-129.
Аннотация: Рассмотрено согласование стратегий использования ресурсов в условиях неопределенности управляющих органов потоковых инфраструктурных систем и пользователей - активных элементов, которые могут сознательно искажать информацию о своих возможностях и предпочтениях. Механизмом согласования является принцип открытого управления. Инструментом согласования служат цены, назначаемые за пользование ресурсами. Согласование получается совершенным.

86. Двухканальное адаптивное гибридное управление соотношением воздух-топливо и крутящим моментом автомобильных двигателей / С. А. Колюбин [и др.] // Автоматика и телемеханика : техн. журн. - 2012. - N 11. - С. 42-59.
Аннотация: Предложен алгоритм адаптивного комбинированного управления существенно нелинейными системами на основе аппроксимирующих гибридных моделей. Полученный двухканальный регулятор позволяет организовывать управление одновременно соотношением воздух - топливо и крутящим моментом инжекторных двигателей внутреннего сгорания. Теоретические результаты успешно подтверждены посредством тестирования на реальных автомобилях. 

87. Де ла Сен, М. Идентификация одного класса непрерывных линейных нестационарных систем / М. Де ла Сен // Автоматика и телемеханика. - 2002. - N 2. - С. 84-100.

88. Джагаров, Н. Ф. Управление продольным компенсатором для демпфирования колебаний в ЭЭС / Н. Ф. Джагаров, Ж. Г. Гроздев // Электричество : Теоретический и научно-практический журнал. - 2008. - N 10. - С. 23-29.
Аннотация: Предложено адаптивное управление продольным компенсатором, демпфирующее колебания ЭЭС, использующее оптимальный сингулярный адаптивный наблюдатель и синтез простого быстродействующего регулятора. Смоделированы различные возмущающие воздействия в сети и составе энергосистемы. Приведены кривые переходных процессов, показывающие эффективность предложенного управления.

89. Евсеева, О. Ю. Метод адаптивного управления ресурсами иерархической телекоммуникационной сети [Текст] / О. Ю. Евсеева // Прикладная радиоэлектроника : Научно-техн. журнал. - 2009. - Том 8, N 2. - С. 162-172.


90. Еременко, Ю. И. Адаптивная модель управления вращающейся обжиговой печатью / Ю.И. Еременко // Нейрокомпьютеры: разработка, применение. - 2004. - №5-6. - С. 110-114.

91. Ефимов, Д. В. Адаптивное управление бифуркационными режимами в неавтономных нелинейных системах / Д.В. Ефимов // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №5. - с. 97-108.

Аннотация: Предлагается новая постановка задачи адаптивного управления, направленная на стабилизацию желаемых свойствбифуркационных режимов нелинейных неавтономных систем. Разработан алгоритм управления по измерениям выхода для класса систем Лурье, обеспечивающий сходимость настраиваемых параметров к целевым неизвестным значениям, гарантирующим желаемые свойства бифуркационных режимов системы.

92. Жданов, А. А. Адаптивная система управления парковкой автомобиля / А. А. Жданов, В. В. Королев, А. Е. Утемов // Изв. РАН. Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2010. - N 3. - С. 135-144. 
Аннотация: Представлены первые результаты по разработке и реализации адаптивной системы управления парковкой автомобиля. Рассматриваемый подход к построению системы управления автомобилем отличается от общепринятого и основывается на методе автономного адаптивного управления, созданного в исследовательской группе А. Жданова. В данном методе управление автомобилем, обучение и переобучение системы управления осуществляется в одном процессе с соблюдением необходимых условий и ограничений. Это позволяет управляющей системе приспосабливаться к параметрам конкретного автомобиля и автоматически перенастраиваться, если эти параметры изменяются в процессе эксплуатации автомобиля. В статье описана программа, моделирующая на компьютере парковку автомобиля для некоторых частных случаев расположения препятствий и парковочного места на стоянке.

93. Жиров, М. В. Адаптивная идентификация нестационарных технологических процессов с марковскими параметрами в задачах стохастического управления / М.В. Жиров, В.В. Макаров // Автоматика и телемеханика. - 2002. - N 2. - С. 56-70.

94. Завьялов, А. Инновационная адаптация региональной социально-экономической системы : влияние межуровневых взаимодействий / А. Завьялов // Проблемы теории и практики управления : Международный журнал. - 2012. - N 4. - С. 78-87.
Аннотация: Исследуется взаимодействие региональной социально-экономической системы с нижним и верхним уровнями внешней среды с позиций инновационной адаптации. Обосновывается, что гармонизация интересов экономических субъектов различных уровней иерархии возможна благодаря институционализации среды, содействующей 

95. Замиховский, Л. М. Теоретические и практические аспекты проектирования адаптивных систем дистанционного обучения / Л.М. Замиховский, Л.А. Савюк // Управляющие системы и машины: информационные технологии : международный научный журнал. - 2008. - N1. - С. 55-59.

96. Зеленохат, Н. И. Методические предложения по выбору параметров устройства электрического торможения на электростанциях / Н. И. Зеленохат, Т. А. Власова, Ф. А. Базаров // Энергетик : Производственно-массовый журнал. - 2011. - N 9. - С. 33-35.
Аннотация: Рассмотрены предпосылки к применению электрического торможения (ЭТ) энергоагрегатов на электростанциях для повышения динамической устойчивости. Это связано с началом реализации инновационной программы по созданию в России интеллектуальной энергосистемы. Кроме того, разработаны методические предложения для выбора параметров устройства ЭТ по условию допустимости нагрева тормозных сопротивлений и снижения мощности отключения коммутационной аппаратуры.

97. Земляков, С. Д. О некоторых результатах развития теории и практического применения беспоисковых адаптивных систем / С.Д. Земляков, В.Ю. Рутковский // Автоматика и телемеханика. - 2001. - N 7. - С. 103-121.
Аннотация: Рассматриваются некоторые проблемы управления летательными аппаратами, возникшие в 50-х годах 20-го столетия, которые привели к развитию теории адаптивного управления и внедрению нескольких видов самонастраивающихся автопилотов в 60 70-х годах.
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99. Итеративный алгоритм адаптивного управления по выходу с полной компенсацией неизвестного синусоидального возмущения / А. А. Бобцов [и др.] // Автоматика и телемеханика : техн. журн. - 2012. - N 8. - С. 64-75.
Аннотация: Рассматривается задача управления по выходу линейным параметрически неопределенным объектом, подверженным влиянию внешнего неизвестного синусоидального возмущающего воздействия. Решение данной задачи найдено в классе итеративных алгоритмов адаптации, предусматривающих каналы стабилизации и идентификации частоты возмущающего воздействия. 

100. Караваев, М. В. Построение самообучающихся нечетких контроллеров по методологии автономного адаптивного управления / М.В. Караваев // Изв. РАН. Теория и системы управления : Журнал издается под руковод. Отделения энергетики, машиностроения, механики и процессов управления РАН. - 2007. - N2. - С. 94-100.

101. Клименко, А. К. Об оптимизации коэффициента усиления в адаптивной системе с обратной моделью / А.К. Клименко // Автоматика. Автоматизация. Электротехнические комплексы и системы. - 2006. - №2. - С. 125-131.

102. Коган, М. М. Частотное условие обощенной возвратной разности в синтезе Н -субоптимальных, децентрализованных и робастных регуляторов / М.М. Коган // Автоматика и телемеханика. - 2001. - N6. - С. 95-110.


103. Козочкин, М. П. Оснащение современных станков с ЧПУ системами диагностики и адаптивного управления / М. П. Козочкин // Технология машиностроения : Обзорно-аналитический, научно-технический и производственный журнал. - 2011. - N 3. - С. 18-20.
Аннотация: Рассмотрены вопросы оперативной диагностики оценки состояния механизмов технологического оборудования станка с ЧПУ и рабочего процесса, определения места и причин сбоя в работе, а также функции принятия решений по ликвидации последствий отказов.

104. Колногоров, А. В. Робастное параллельное управление в случайной среде (задаче о двуруком бандите) / А. В. Колногоров // Автоматика и телемеханика : науч.-техн. журн. - 2012. - N 4. - С. 114-130.
Аннотация: Задача о поведении в случайной среде, известная как задача о двуруком бандите, рассматривается в робастной (минимаксной) постановке. Предложена стратегия параллельного управления, которая в средах с нормально распределенными доходами, имеющими единичные дисперсии, обеспечивает управление, сколь угодно близкое к оптимальному. Получено инвариантное рекуррентное уравнение для нахождения минимаксных стратегии и риска, которые ищутся как байесовские, соответствующие наихудшему априорному распределению. Это позволяет улучшить известные оценки минимаксного риска Фогеля (W. Vogel). Численный анализ показывает, что стратегия хорошо функционирует в средах с распределениями, отличающимися от нормальных (например, бинарных). 

105. Коновалов, М. Г. Управление заданиями в гетерогенных вычислительных системах / М. Г. Коновалов, Ю. Е. Малашенко, И. А. Назарова // Изв. РАН . Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2011. - N 2. - С. 43-61.
Аннотация: Предложена имитационная модель, которая опирается на подробное алгоритмическое описание процесса коллективного взаимодействия удаленных ресурсов и пользователей через телекоммуникационную сеть. Оперативное управление потоками заданий включает в себя назначение ресурсов для их выполнения и выбор объема текущих пакетов заданий. Цели управления формализуются в терминах производительности системы, количества отказов в ней, а также стоимостных показателей. Используются адаптивные стратегии управления, оптимизирующие предельные средние характеристики. Приводятся результаты численных экспериментов.

106. Корректирующие алгоритмы для системы управления гидрообъемной трансмиссией полноприводного атс при прямолинейном его движении / С. В. Бахмутов [и др.] // Автомобильная промышленность : Научно-технический журнал. - 2010. - N 1. - С. 14-18.
Аннотация: В статье теоретически обосновывается необходимость использования корректирующих алгоритмов в системе автоматического управления гидрообъемной трансмиссией (ГОТ) многоприводной колесной транспортно-тяговой машиной. Основной целью их использования является адаптация работы колесной машины с ГОТ к условиям движения. При этом обеспечивается повышение энергоэффективности машины. 

107. Краснодубец, Л. А. Управление морскими буями-профилемерами как метод повышения репрезентативности термохалинных измерений. Синтез и моделирование системы управления / Л. А. Краснодубец, В. И. Забурдаев, В. В. Альчаков // Морской гидрофизический журнал : науч.-теорет. журн. - 2012. - N 5. - С. 70-82.
Аннотация: Показана возможность эффективного управления скоростью погружения (всплытия) зонда с целью уменьшения динамической погрешности измерения вследствие различной инерционности используемых первичных преобразователей.

108. Круглов, С. П. Уточнение условий адаптируемости систем управления с идентификатором и эталонной моделью / С.П. Круглов // Автоматика и телемеханика. - 2002. - №12. - С. 78-91.
Аннотация: На основе анализа свойств сходимости невязки идентификации в замкнутой системе управления формулируются дополнительные упрощенные условия адаптируемости систем управления с идентификатором и эталонной моделью, уточняющие известные. Эти условия допускают существенные вариации оценок матрицы эффективности управления объекта около их точных значений, что подтверждает возможность использования названной схемы адаптации для широкого класса объектов управления. Приведен иллюстрирующий пример.

109. Крутько, П. Д. Адаптивное управление электромеханическими исполнительными системами / П.Д. Крутько // Проблемы машиностроения и надёжности машин : Журнал издается под руковод. Отделения энергетики, машиностроения, механики и процессов управления РАН. - 2008. - N5. - С. 94-103.
Аннотация: Решена задача синтеза алгоритмов управления, обеспечивающих эффективное функционирование исполнительных симстем при изменении параметров управляемых объектов и внешних возмущениях. Алгоритмы синтезированы на основе концепций обратных задач динамики в сочетании с минимизацией локальных функционалов, характеризующих энергию движения в окрестности фазовых траекторий эталонных моделей. Особенность алгоритмов состоит в том, что в их структуре организуются контуры управляющих функций, которые удерживают значения функционалов в малой окрестности экстремума-минимума. Выполнены аналитические исследования динамики управляемых процессов и показано, что при повышении быстродействия контуров управляющих функций процессы в системе приближаются к процессам в эталонных моделях. При достаточно высоком быстродействии таких контуров динамические характеристики систем остаются стабильными независимо от параметрических и координатных возмущений.

110. Крутько, П. Д. Параметрически адаптивные цифровые и комбинированные алгоритмы управления / П.Д. Крутько, М.А. Голованов, Л.Д. Нечаев // Проблемы машиностроения и надёжности машин. - 2003. - №3. - С. 76-86.
Аннотация: Исследуются динамика упругой электромеханической следящей системы с цифровыми и цифроаналоговыми алгоритмами управления. Приведены результаты математического моделирования.

111. Кузнецов, Н. А. Управление информационными сетями / Н.А. Кузнецов, В.Н. Фетисов // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №9. - С. 86-101.

112. Кузнечик, О. О. Применение системы адаптивного управления в процессах электроимпульсного упрочнения порошкового электроконтактного материала на основе вольфрама / О. О. Кузнечик // Техника машиностроения : Научно-технический журнал. - 2008. - N 4. - С. 20-22.

113. Кузнечик, О. О. Применение системы адаптивного управления в процессах электроимпульсного упрочнения порошкового электроконтактного материала на основе вольфрама / О. О. Кузнечик, А. В. Сосновский // Машиностроитель : Научно-технический журнал. - 2011. - N 12. - С. 21-23.

114. Кузьменко, А. А. Нелинейные адаптивные законы управления турбиной судовой энергоустановки / А. А. Кузьменко // Изв. РАН . Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2012. - N 4. - С. 38-51.
Аннотация: Развивается синергетический подход к проблеме синтеза нелинейного адаптивного управления турбиной судовой энергоустановки, основанный на введении инвариантных многообразий в пространство состояний исследуемых систем. На основе представленного подхода синтезированы принципиально новые нелинейные адаптивные регуляторы, обеспечивающие приспосабливаемость турбины судовой энергоустановки к изменению неизмеряемой внешней нагрузки. В качестве методики синтеза адаптивных законов управления рассмотрено построение нелинейного динамического наблюдателя внешнего возмущения, опирающееся на принцип адаптации на многообразиях синергетической теории управления. Указанные законы адаптивного управления обеспечивают динамическую оценку внешнего возмущения в реальном времени и его подавление.

115. Курцев, И. В. Адаптивные системы ведения сельского хозяйства / И.В. Курцев, А.П. Задков // Управление риском. - 2003. - №4. - С. 41-48.
Аннотация: В настоящей статье излагаются теоретические и практические основы разработки адаптивных систем ведения сельского хозяйства . Как представляется , их главной задачей является научно-информационное обеспечение эффективного функционирования сельскохозяйственных товаропроизводителей в условиях изменчивой внешней и внутренней среды.

116. Кухаренко, Н. В. Синтез оптимальной по быстродействию адаптивной системы управления при линейных входных воздействиях и неопределенных параметрах объекта / Н. В. Кухаренко // Известия ВУЗов. Сер, Электромеханика : Науч.-техн. и учеб.-образ. журнал. - 2008. - N 6. - С. 47-53.
Аннотация: Для недетерминированного реального интегрального объекта второго порядка, работающего в режиме слежения за линейным входным сигналом, формулируется и решается задача синтеза оптимальной по быстродействию системы управления, адаптированной к изменениям его параметров. Эффективность синтезированной замкнутой системы иллюстрируется графическими результатами ее цифрового моделирования.

117. Кухаренко, С. В. Модифицированный подход к разработке алгоритмов адаптивного управления / С. В. Кухаренко // Прикладная радиоэлектроника : Научно-техн. журнал. - 2011. - Том 10, N 1. - С. 86-88.
Аннотация: В статье предложен модифицированный подход к синтезу стратегий управления технологическими процессами и организациею.

118. Кучеров, Д. П. Синтез адаптивной квазиоптимальной по быстродействию системы управления при входном воздействии вида квадратичной функции и наличии ограниченных помех / Д.П. Кучеров // Автоматика. Автоматизация. Электротехнические комплексы и системы. - 2006. - №2. - С. 132-140. - 

119. Лепешкин, А. В. Теоретическое обоснование методики формулирования закона управления регулируемым приводом ведущих колес прицепа автопоезда / А. В. Лепешкин // Автомобильная промышленность : науч.-техн. журн. - 2011. - N 11. - С. 16-19.
Аннотация: Предлагается методика формулирования закона управления регулируемым приводом ведущих колес прицепа автопоезда.

120. Лищенко, Н. В. Адаптивное управление для станков с ЧПУ / Н. В. Лищенко, С. Н. Макаров, В. П. Ларшин // Вісник Сумського державного університету. Серия, Технічні науки : науковий журнал. - 2010. - N 4. - С. 80-85.

121. Любчак, В. А. Развитие доступа к качественному образованию на примере Сумского государственного университета: формирование адаптивной системы дистанционного обучения / В. А. Любчак, Б. О. Кузиков, Т. В. Лаврик // Управляющие системы и машины: информационные технологии : международный научный журнал. - 2011. - N 4. - С. 44-50.
Аннотация: Статья посвящена многогранной деятельности филиала кафедры ЮНЕСКО в Сумском государственном университете по реализации инициатив и программ ЮНЕСКО в регионе. Освещены результаты научно-исследовательской деятельности филиала в решении проблемы построения адаптивных обучающих сред на базе неадаптивных. Рассмотрен метод установления взаимосвязи между предметной областью и средствами контроля знаний.

122. Майоров, Б. Г. Обобщенный критерий наибольшего отклонения входных сигналов систем управления / Б.Г. Майоров // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №10. - С. 148-155.

123. Маматов, М. Ш. О применении метода конечных разностей к решению задачи преследования в системах с распределенными параметрами / М. Ш. Маматов // Автоматика и телемеханика. - 2009. - N 8. - С. 123-132.

124. Мандель, А. С. Адаптивные алгоритмы оценки параметров оптимальных стратегий управления запасами при ограниченном дефиците / А.С. Мандель, Д.А. Семенов // Автоматика и телемеханика. - 2008. - N6. - С. 117-128.

125. Мельник, Г. В. Системы электронного управления ДВС и их компоненты / Г. В. Мельник // Двигателестроение : Межотраслевой научно-технический и производственный журнал. - 2010. - N 4. - С. 39-52.
Аннотация: В июне этого года в Бергене (Норвегия) состоялся 26-й Конгресс CIMAC. На нем было представлено более трехсот докладов, посвященных различным аспектам теории, проектирования, исследования и эксплуатации двигателей внутреннего сгорания. В числе прочих обсуждались проблемы автоматизации двигателей с применением систем электронного управления. Это направление приобретает все большую актуальность, в первую очередь, в связи с расширяющимся применением систем типа сommon rail.

126. Микитенко, В. В. Адаптивна система управління інноваційними процесами на підприємствах / В.В. Микитенко, І.С. Гращенко // Проблеми науки : Міжгалузевий науково-технічний журнал. - 2008. - N4. - С. 32-37.
Аннотация: Обоснована необходимость создания адаптивной системы управления инновационными процессами на предприятиях как средства повышения его эффективности и активизации инновационной деятельности на предприятии в целом.

127. Миркин, Е. Л. Синтез адаптивных систем управления с вспомогательной моделью для объектов с запаздыванием в управлении / Е. Л. Миркин, Ж. Ш. Шаршеналиев // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 11. - С. 159-171.
Аннотация: Предлагается новая схема адаптивного управления с эталонной моделью для объектов с входным запаздыванием, где для управления используются вход и выход объекта. Процедура синтеза базируется на концепции утверждения эталонной модели с использованием расширенной ошибки. При этом в структуре регуляторов используются фильтры минимальной сложности и только блоки с сосредоточенным запаздыванием в отличие от известных конфигураций с распределенным запаздыванием. Приведен пример численного моделирования.

128. Мышляев, Ю. И. Управление лагранжевыми каскадными объектами на основе настраиваемых скользящих режимов высшего порядка / Ю. И. Мышляев // Мехатроника, автоматизация, управление : теорет. и приклад. науч.-техн. журн. - 2012. - N 7. - С. 8-13.
Аннотация: Рассматривается методика синтеза управления каскадными лагранжевыми системами в условиях параметрической неопределенности на основе настраиваемых скользящих режимов высшего порядка с пассификацией выходного каскада.

129. Нейросетевая идентификация и управление некоторыми механизмами параллельной кинематики / В. М. Буянкин [и др.] // ИТ : Прилож. к журналу "Информационные технологии". - 2011. - N 11. - С. 1-32.
Аннотация: Обсуждается разработка и исследования эффективности нейросетевых систем управления некоторыми механизмами параллельной кинематики как секциями многосекционного робота-манипулятора типа "хобот". Для моделирования нейросетевых систем управления в работе используется программная система Math Works MATLAB с пакетом расширения Neural Network Toolbox. В качестве приводов штанг манипуляторов рассматриваются электрические приводы, которые имеют невысокую цену, большой ресурс и достаточно компактны.
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131. Паршева, Е. А. Адаптивное децентрализованное управление многосвязными объектами с запаздыванием по управлению / Е.А. Паршева // Автоматика и телемеханика. - 2004. - №10. - С. 134-146.
Аннотация: Показано, что адаптивный предиктор осуществляет прогноз значений регулируемой величины, а предложенные алгоритмы управления обеспечивают нулевые ошибки слежения за локальными эталонными моделями в условиях априорной неопределенности параметров подсистем и взаимосвязей.
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134. Перспективы развития отечественных робототехнических комплексов лазерной сварки / Ю. В. Подураев [и др.] // Технология машиностроения : Обзорно-аналитический, научно-технический и производственный журнал. - 2012. - N 1. - С. 32-35.
Аннотация: Рассмотрены способы решения актуальной проблемы развития российской промышленности, связанной с разработкой и реализацией робототехнических комплексов (РТК) лазерной сварки, построенных с применением отечественных компонентов.
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137. Поляков, А. Е. О практической стабилизации систем с релейным запаздывающим управлением / А. Е. Поляков // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 11. - С. 81-94.
Аннотация: Рассмотрены задачи локальной и полуглобальной практической стабилизации линейных объектов в условиях неопределенности посредством релейного управления с неизвестным запаздыванием. Указаны необходимые и достаточные условия существования, а также алгоритмы синтеза стабилизирующего управления. В качестве численного примера предложена задача стабилизации перевернутого маятника, управляемого маховиком. 

138. Посель, Д. Анализ робастного адаптивного управления для линейных систем с нестационарной неопределенностью на основе линейных матричных неравенств / Д. Посель, Х. М. Хан, П. В. Пакшин // Автоматика и телемеханика. - 2009. - N 9. - С. 113-127.

139. Проурзин, В. А. Эквивалентные игровые постановки задачи синтеза максимально робастных управлений / В.А. Проурзин // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №8. - С. 128-138.

140. Пыркин, А. А. Адаптивный алгоритм компенсации параметрически не определенного смещенного гармонического возмущения для линейного объекта с запаздыванием в канале управления / А. А. Пыркин // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 8. - С. 62-78.
Аннотация: Предлагается новый адаптивный алгоритм компенсации параметрически не определенного смещенного гармонического возмущения. В отличие от известных аналогов рассматривается случай компенсации внешнего возмущения, когда относительная степень модели объекта может быть любой, измеряется только выходная регулируемая переменная и канал управления характеризуется запаздыванием.

141. Результаты сужения исходной диаграммы направленности широкоапертурной системы формирования линейной адаптивной системой / А. Н. Клеймёнов [и др.] // Антенны : Науч.-техн. и теорет. журн. - 2013. - N 1. - С. 110-117.
Аннотация: Проведена доработка аппаратуры управления и программного обеспечения стенда с адаптивной системой. Коррекция волнового фронта позволила уменьшить ширину диаграммы направленности широкоапертурной (диаметр 1 м) системы формирования с 3,8 до 1,7 угл. с. Результат достигнут в основном за счёт компенсации аберраций астигматизма, комы, тороида.

142. Робастный адаптивный регулятор для демпфирования межрайонных колебаний в электроэнергетической системе / А. Н. Беляев [и др.] // Электричество : Теоретический и научно-практический журнал. - 2011. - N 6. - С. 2-10.
Аннотация: Рассматривается задача проектирования робастного адаптивного регулятора для демпфирования электромеханических межсистемных колебаний в электроэнергетической системе. Многоконтурный робастный адаптивный регулятор состоит из регуляторов отдельных генераторов, работающих параллельно с существующими автоматическими регуляторами возбуждения. Приводятся результаты вычислительных экспериментов с моделью трехрайонной электроэнергетической системы, в которой в контуре возбуждения генератора введен адаптивный робастный регулятор.

143. Рутковский, В. Ю. Комбинированное релейно-адаптивное управление ориентацией деформируемого космического аппарата / В. Ю. Рутковский, В. М. Суханов, В. М. Глумов // Автоматика и телемеханика : техн. журн. - 2012. - N 12. - С. 124-136.
Аннотация: Рассматривается проблема обеспечения высокоточной стабилизации углового положения деформируемого космического аппарата (ДКА) за счет использования физически реализуемого алгоритма адаптации нового типа. Для одноканальной системы ориентации с двигателем-маховиком предложена структура комбинированной системы, использующей подсистему стабилизации упругих колебаний на интервалах пассивного движения ДКА в зоне нечувствительности релейного алгоритма. Описана процедура синтеза адаптивного алгоритма с эталонной моделью, основанная на использовании прямого метода Ляпунова. Проведено исследование работоспособности комбинированной системы методами математического моделирования. 

144. Рутковский, В. Ю. Стабилизация упругих колебаний конструкции крупногабаритных спутников с переменными параметрами методами адаптации / В. Ю. Рутковский, В. М. Суханов, В. М. Глумов // Автоматика и телемеханика. - 2011. - N 12. - С. 91-103.
Аннотация: Рассматривается подход к обеспечению устойчивости и некоторых показателей качества (в частности, времени переходного процесса при переориентации) динамики крупногабаритных информационных спутников с нежесткой конструкцией при изменяющемся спектре собственных частот объекта. С целью обеспечения желаемой динамики системы в случаях, когда низшая частота приближается к частоте управления "жестким" движением упругого космического аппарата, вводится в рассмотрение обобщенная структура системы, содержащая контур адаптивно настраиваемой дополнительной обратной связи (ДОС). Приводится методика синтеза алгоритма адаптации коэффициентов подсистемы ДОС, обеспечивающей реализацию желаемой динамики процессов управления крупногабаритными упругими спутниками. Приведены результаты математического моделирования, подтверждающие работоспособность предложенной системы.

145. Сарычев, А. П. Идентификация параметров систем авторегрессионных уравнений при известных ковариационных матрицах / А. П. Сарычев // Проблемы управления и информатики : Международный научно-технический журнал. - 2012. - N 3. - С. 14-30.

146. Силаев, А. В. Адаптивный подход с использованием быстрой модели в задачах идентификации и прогнозирования динамики при релейном управлении упругим спутником / А. В. Силаев // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 6. - С. 96-108.
Аннотация: Разработан физически реализуемый способ компьютерного прогнозирования динамики релейного управления упругим спутником при неточной информации о параметрах его упругих мод. Способ основан на предварительной идентификации этих параметров и последующем применении упрощенной быстрой модели движения, в которой моды заменяются их огибающими. По результатам прогнозирования может быть принято решение об адаптивной настройке параметров базового алгоритма управления.

147. Скворцов, М. Г. Адаптивное управление и метрология измерений в диагностической системе на базе нейронных сетей / М.Г. Скворцов, Д.Г. Дружинин, Д.В. Жмурин // Биомедицинские технологии и радиоэлектроника. - 2004. - № 4. - С. 57-62.

148. Соколов, В. Ф. Робастное слежение при неизвестных верхних границах возмущений и помехи измерений / В. Ф. Соколов // Автоматика и телемеханика. - 2013. - N 1. - С. 98-115.
Аннотация: Рассматривается задача робастного слежения для объекта управления с дискретным временем при неизвестных верхних границах возмущений. Передаточная функция номинальной модели управляемого объекта предполагается известной, а верхние границы внешнего возмущения, помехи измерений и операторных возмущений по выходу и управлению предполагаются неизвестными или грубыми. Необходимые для синтеза управления текущие оценки верхних границ возмущений оцениваются по данным измерений с использованием показателя качества задачи слежения в качестве идентификационного критерия.

149. Соколов, В. Ф. Адаптивное субоптимальное робастное управление объектом первого порядка / В.Ф. Соколов // Автоматика и телемеханика. - 2008. - N8. - С. 96-112.

150. Соколов, В. Ф. Адаптивное субоптимальное слежение для объекта первого порядка с липшицевой неопределенностью / В.Ф. Соколов // Автоматика и телемеханика. - 2003. - № 3. - С. 124-136.
Аннотация: Рассматривается задача адаптивного субоптимального слежения для дискретного объекта первого порядка с липшицевой неопределенностью и ограниченным внешним возмущением. Для управления объектом с известной линейной частью используется новый нелинейный закон управления L. L. Xie и L. Guo, основанный на непараметрическом оценивании стационарной неопределенности. Указанный закон управления допускает

151. Соколов, С. В. Нелинейная параметрическая идентификация на основе обобщенных вероятностных критериев / С.В. Соколов, П.А. Кучеренко // Проблемы управления и информатики : Международный научно-технический журнал. - 2008. - N3. - С. 21-29.

152. Тертычный-Даури, В. Ю. Вариационные динамические задачи с параметрами и их адаптивная интерпретация / Тертычный-Даури // Автоматика и телемеханика. - 2005. - №9. - С. 114-128.

153. Тертычный-Даури, В. Ю. Синтез адаптивного управления в задаче оптимального демпфирования возмущений / В. Ю. Тертычный-Даури // Автоматика и телемеханика : техн. журн. - 2012. - N 9. - С. 88-110.
Аннотация: Статья фактически состоит из двух частей и посвящена анализу и синтезу адаптивных систем коррекции динамических объектов, испытывающих воздействие ограниченных детерминированных неизвестных возмущений. Вперв ой ее части предложена схема адаптивного оптимального гашения возмущений, предусматривающая использование фильтрующих устройств, которые отсеивают значения высших производных вектора фазовых переменных. Во второй части в рамках схемы оптимального демпфирования возмущений та же задача решается без привлечения средств фильтрации и при выполнении поставленных целевых условий, но без учета начальных данных. 

154. Тюкин, И. Ю. Адаптивное управление нелинейными динамическими объектами с применением нейронных сетей / И.Ю. Тюкин, В.А. Терехов // Нейрокомпьютеры: разработка, применение. - 2006. - №6. - С. 3-21.


155. Тюкин, И. Ю. Нейросетевое решение задачи синтеза адаптивного регулятора для класса нелинейных динамических объектов с невыпукло параметризованной моделью / И.Ю. Тюкин, В.А. Терехов // Нейрокомпьютеры: разработка, применение. - 2004. - №7-8. - С. 4-16.

156. Управление угловым движением космического робототизированного модуля в режиме транспортировки нежесткого груза / В.М. Глумов, С.Д. Земляков, В.Ю. Рутковский, В.М. Суханов // Автоматика и телемеханика. - 2001. - N 11. - С. 121-135.

157. Усков, А. А. Адаптивная система управления с нечетким инверсным контролем / А.А. Усков // Нейрокомпьютеры: разработка, применение. - 2004. - №12. - С. 35-38.
Аннотация: Рассмотрена адаптивная система управления на базе нечеткого самоорганизующегося инверсного контроллера. Отличительные особенности системы - способность управлять объектом, оператор которого изменяется в широких пределах, при отсутствии проблемы устойчивости, и низкие требования к вычислительным ресурсам.

158. Федорук, П. І. Інтерактивні технології в адаптивній системі дистанційного навчання та контролю знань "EduPRO" / П. І. Федорук, С. М. Масловський, С. М. Петрик // Управляющие системы и машины: информационные технологии : международный научный журнал. - 2011. - N 3. - С. 79-88.

Аннотация: Рассмотрены интерактивные технологии, использованные в адаптивной системе дистанционного обучения и контроля знаний "EduPro". Использование данных технологий позволяет заменить классическую модель обучения "учитель-студент" на более современную и производительную - "система-студент". Описаны основные возможности и функции автоматизированной системы обучения.

159. Федорук, П. И. Исследование эффективности функционирования адаптивной системы дистанционного обучения EduPro / П. И. Федорук // Управляющие системы и машины: информационные технологии : международный научный журнал. - 2009. - N 6. - С. 64-70.

160. Федорук, П. И. Построение базы знаний адаптивных систем дистанционного обучения на основе фреймовой и продукционной моделей представления знаний / П. И. Федорук, М. С. Дутчак // Управляющие системы и машины: информационные технологии : междунар. науч. журн. - 2012. - N 5. - С. 10-15.
Аннотация: Предложен новый подход к построению базы знаний адаптивных систем дистанционного обучения, цель которого - упрощение процедуры подготовки учебного материала к импорту и в базы знаний, к установлению взаимосвязей между отдельными элементами базы знаний и их дальнейшее использование для построения индивидуальной траектории обучения.

161. Федорук, П. И. Использование адаптивных и интеллектуальных технологий в системах дистанционного обучения / П.И. Федорук // Управляющие системы и машины. - 2006. - №5. - С. 73-76.

162. Федорук, П. И. Конструирование критериально-ориентированных тестов в адаптивных системах дистанционного обучения / П.И. Федорук // Управляющие системы и машины : Международный научный журнал. - 2007. - N3. - С. 72-75.

163. Фрадков, А. Л. Децентрализованное адаптивное управление синхронизацией сетей динамических систем при ограниченных возмущениях / А. Л. Фрадков, Г. К. Григорьев // Автоматика и телемеханика. - 2013. - N 5. - С. 137-155.
Аннотация: Рассматривается задача адаптивной синхронизации по выходу сети взаимосвязанных нелинейных динамических систем с ограниченными возмущениями. С помощью метода скоростного градиента и метода пассификации находятся структура регулятора и алгоритм адаптации. Приводятся достаточные условия синхронизируемости и оценка сверху для области сходимости относительно ведущей подсистемы. Получены также условия достижимости синхронизации для некоторого класса монотонных нелипшицевых нелинейностей. Результаты проиллюстрированы примером синхронизации сети взаимосвязанных цепей Чуа с возмущениями.

164. Фролов, В. И. Применение адаптивных систем управления для оптимизации текущих режимов электрических сетей энергосистем / В. И. Фролов // Электричество : теорет. и науч.-практ. журн. - 2012. - N 12. - С. 2-13.
Аннотация: Рассматривается применение адаптивной модели энергосистемы для управления трансформаторами. Актуальность проблемы обусловлена требованием к снижению потерь активной мощности. Поскольку в реальной электрической сети происходят суточные изменения схемно-режимной ситуации, требуется коррекция коэффициентов трансформации, зависящая от параметров режимов. 

165. Фуртат, И. Б. Адаптивное управление объектами с неизвестной относительной степенью / И. Б. Фуртат, А. М. Цыкунов // Автоматика и телемеханика. - 2010. - N 6. - С. 109-118.

Аннотация: Рассматривается задача адаптивного управления с эталонной моделью линейным объектом по выходу в условиях априорной неопределенности параметров, порядка дифференциального уравнения, которым описываются динамические процессы в объекте управления, а также при отсутствии информации об относительной степени передаточной функции. Решение базируется на использовании модифицированного алгоритма высокого порядка. Полученная система управления диссипативна в целом и обеспечивает асимптотическое слежение выхода объекта за эталонным сигналом с точностью - δ. Приводятся результаты моделирования, иллюстрирующие работоспособность предлагаемой системы управления.

166. Фуртрат, И. Б. Адаптивное управление объектами с неопределенностью знака коэффициента передачи / И. Б. Фуртрат, А. М. Цыкунов // Известия ВУЗов. Сер, Приборостроение. - 2009. - Том 52, N 5. - С. 21-26.
Аннотация: Рассматривается адаптивное управление линейными объектами в условиях параметрической и функциональной неопределенности и при отсутствии информации о знаке коэффициента передачи. Задача решена на базе модифицированного алгоритма адаптации высокого порядка с использованием функции, позволяющей компенсировать неопределенность данного знака. Приводятся результаты численного моделирования.

167. Хаммуд, А. Х. Адаптивная система управления нелинейным объектом на основе нейронных сетей / А.Х. Хаммуд, В.В. Евстифеев // Нейрокомпьютеры: разработка, применение. - 2004. - №5-6. - С. 62-70.
Аннотация: Приведены некоторые сведения о математическом описании нелинейных систем управления и результаты исследования адаптивной системы стабилизации летательного аппарата.

168. Хасанов, З. М. Методика моделирования адаптивной системы управления автоматизированным электроприводом методом эквивалентных структурных преобразователей / З.М. Хасанов, О.З. Хасанов // Технология машиностроения : Обзорно-аналитический, научно-технический и производственный журнал. - 2007. - N8. - С. 58-67.
Аннотация: В данной работе развивается подход к построению беспоисковых самонастраивающихся систем управления электроприводом и рассматривается математическая модель системы управления с так называемым сигнальным алгоритмом настройки, в котором эффект адаптации осуществляется введением на вход объекта управления или модели дополнительного сигнала.

169. Хостикоев, М. З. Автоматическое управление параметрами резьбонакатного инструмента / М. З. Хостикоев, П. Ф. Бойко, А. Н. Махненко // Технология машиностроения : Обзорно-аналитический, научно-технический и производственный журнал. - 2012. - N 5. - С. 58-60.
Аннотация: Рассмотрены конструкция и принцип работы адаптивной тангенциальной резьбонакатной головки, обеспечивающей в процессе накатывания самоподнастройку по геометрическим параметрам, с целью автоматической компенсации отклонений шага резьбы, обусловленных действием как систематических, так и случайных факторов.

170. Цыкунов, А. М. Модифицированный адаптивный алгоритм высокого порядка для управления линейнм объектом по выходу / А.М. Цыкунов // Автоматика и телемеханика. - 2006. - №8. - С. 143-153.


171. Чайковский, М. М. Оптимальная настройка ПИД-регуляторов для многосвязных билинейных объектов управления  / М. М. Чайковский, И. Б. Ядыкин // Автоматика и телемеханика. - 2009. - N 1. - С. 130-146.

Аннотация: Предлагается метод оптимальной настройки непрерывных ПИД-регуляторов для билинейных многосвязных объектов управления, заданных в форме пространства состояний, а входные сигналы относятся к классу кусочно-постоянных функций времени. Метод синтеза параметров настройки регулятора основан на минимизации критерия близости переходных процессов разомкнутой системы управления и ее неявной эталонной модели. Алгоритмы настройки регулятора используют оценки параметров многосвязного билинейного объекта, полученные с помощью алгоритмов параметрической идентификации. Для билинейной системы управления синтезированы алгоритмы оптимальной настройки непрерывных ПИД-регуляторов. Рассмотрен численный пример настройки двухканального регулятора для билинейного объекта. Показано, что настроенный регулятор обладает хорошим качеством регулирования в широком диапазоне координатно-параметрических воздействий.

172. Чумаков, А. В. Один из вариантов построения адаптивных систем управления / А.В. Чумаков, В.С. Илюшин, Е.И. Феофилов // Известия Вузов. Сер. Электромеханика. - 2002. - №6. - С. 26-28.
Аннотация: Достоинством предлагаемой системы является полная независимость работы контуров регулирования и самонастройки, подстройка в процессе норм. эксплуатации.

173. Шабаев, В. А. Проблемы и перспективы широкого внедрения вентильно-индукторных двигателей / В. А. Шабаев // Электротехника : Ежемесячный научно-техн. журнал. - 2009. - N 10. - С. 14-17.
Аннотация: Приведены результаты анализа особенностей вентильно-индукторных двигателей, силовых инверторов и способов управления. Определены области применения вентильно-индукторных двигателей различных типов. Показана необходимость адаптивного управления.

174. Шилов, А. А. Адаптивная система управления фазированными антенными решетками декаметрового диапазона / А. А. Шилов // Антенны : Научно-технический и теоретический журнал. - 2010. - N 11. - С. 38-40.
Аннотация: Рассмотрены структурная схема и алгоритм работы адаптивной системы управления, которая позволяет осуществлять контроль антенно-фидерным комплексом при воздействии внутренних и внешних дестабилизирующих возмущений.

175. Шилов, А. А. Особенности построения адаптивных систем управления устройствами согласования для мобильных фазированных антенных решеток декаметрового диапазона / А. А. Шилов // Антенны : Научно-технический и теоретический журнал. - 2010. - N 11. - С. 41-44.
Аннотация: В результате рассмотрения основных принципов управления согласующими устройствами (СУ) выявлены особенности их применения. Предложена альтернативная методика работы системы управления СУ в составе мобильных фазированных антенных решеток декаметрового диапазона.

176. Шпилевая, О. Я. Исследование разнотемповых процессов в адаптивной системе / О. Я. Шпилевая // Изв. РАН. Теория и системы управления : журн. издается под рук. Отд-ния энергетики, машиностроения, механики и процессов упр. РАН. - 2009. - N 6. - С. 55-61.

177. Щеголькова, В. А. Схема адаптивного обучения по прецедентам / В. А. Щеголькова, Н. А. Соколова // Вісник Сумського державного університету. Серия, Технічні науки : науковий журнал. - 2009. - N 3. - С. 26-31.
Аннотация: В автоматизированных системах обучения возникает проблема получения строгих функциональных зависимостей между входными и выходными параметрами, связанная со слабоформализуемостью объекта управления. В этой работе предлагается использовать "обходной" вариант, который основывается на методе вывода по прецедентам. В частности предлагается схема адаптивного обучения, являющаяся комбинацией классического подхода в управлении и вышеуказанного метода.
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