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1. Постановка задачи I о стабилизации. 

2. Постановка задачи II об оптимальной стабилизации. 
3. Пример задачи о стабилизации.

4. Второй метод Ляпунова для задач об оптимальной стабилизации: теорема IV о решении задачи II оптимальной стабилизации (случай управляющих воздействий, зависящих от времени).
5. Второй метод Ляпунова для задач об оптимальной стабилизации: теорема IV о решении задачи II оптимальной стабилизации (случай управляющих воздействий, зависящих от времени и состояния).

6. Связи второго метода Ляпунова с основными методами теории управления: вид функций Ляпунова для линейных систем; формулировка теоремы об оптимальной стабилизации в целом; ввод дополнительных ограничений на управляющие воздействия; случай разрывных функций Ляпунова. 

7. Связи второго метода Ляпунова с основными методами теории управления: cвязи с методами вариационного исчисления; связь с принципом максимума Понтрягина.

8. Решение задачи о стабилизации для уравнений первого приближения: уравнения первого приближения возмущенного движения; выбор критерия качества; вывод формулы стабилизирующих управляющих воздействий для случая установившегося движения.
9. Решение задачи о стабилизации для уравнений первого приближения: уравнения первого приближения возмущенного движения; выбор критерия качества; вывод формулы стабилизирующих управляющих воздействий для случая неустановившегося движения.

10. Достаточные условия разрешимости задачи о стабилизации для линейных систем в случае установившегося движения: теорема 1 о достаточных условиях разрешимости задачи II об оптимальной стабилизации. 

11. Достаточные условия разрешимости задачи о стабилизации для линейных систем в случае неустановившегося движения: теорема 2 о достаточных условиях разрешимости задачи II об оптимальной стабилизации. 
12. Достаточные условия разрешимости задачи о стабилизации для линейных систем: единственность управляющих воздействий.

13. Первый способ решения задачи об оптимальной стабилизации для линейных систем путем вычисления коэффициентов оптимального управления с предварительным определением функции Ляпунова. 

14. Второй способ решения задачи об оптимальной стабилизации для линейных систем путем вычисления коэффициентов оптимального управления без предварительного определения функции Ляпунова. 

15. Теорема I о решении задачи I стабилизации системы по первому приближению (доказательство теоремы).
16. Теорема II о решении задачи I стабилизации системы по первому приближению (доказательство теоремы). 

17. Проблема стабилизации в классе импульсных управлений: постановка задачи, основные понятия, определение стабилизирующей обратной связи. 
18. Условия управляемости системы, допустимые управления, понятие непрерывного семейства задач.

19. Проблема стабилизации в классе импульсных управлений: метод сведения задачи к линейной статической задаче.

20. Проблема стабилизации в классе импульсных управлений: двойственный метод решения статической задачи. Решение задачи в режиме реального времени.

21. Проблема стабилизации в классе импульсных управлений: алгоритм решения задачи. 

22. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации интенсивности управления: постановка задачи, основные понятия, условия управляемости системы. 

23. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации интенсивности управления: сопровождающая задача оптимального управления. 
24. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации интенсивности управления: доказательство стабилизирующих свойств обратной связи. 

25. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации интенсивности управления: алгоритм решения задачи.

26. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации расхода топлива: постановка задачи, основные понятия, условия управляемости системы. 

27. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации расхода топлива: сопровождающая задача оптимального управления. 
28. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации расхода топлива: доказательство стабилизирующих свойств обратной связи.

29. Построение стабилизирующих обратных связей, используя вспомогательную задачу оптимального управления – задачу минимизации расхода топлива: алгоритм решения задачи.
30. Построение стабилизирующих обратных связей в условиях постоянно действующих возмущений.
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