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Книга посвящена современным методам теории нелинейных, оптимальных и адаптивных

систем, используемых при исследовании сложных объектов большой размерности и

сложной иерархической структуры. В ней рассмотрены различные методы линеаризации, а

также важнейшие методы приближенных решений, используемые в практических системах

управления, приведено большое количество полезных примеров, иллюстрирующих

применение теоретических методов к решению практических задач.

Книга предназначена специалистам по теории управления, инженерам-проектировщикам, а

также студентам старших курсов, аспирантам и научным работникам технических вузов и

университетов.
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В теории управления к настоящему времени накоплено значительное количество

теоретических и практических результатов, которые послужили основой формирования

науки об управлении в целом. Исследование по одним разделам теории управления сейчас в

основном закончено, по другим же продолжается интенсивный поиск. К последним

относятся разделы по теории нелинейных, оптимальных и адаптивных систем, которым

посвящена данная книга. Необходимость собрать воедино основные результаты,

полученные по этим классам систем, очертить круг задач, решаемых различными методами

и подходами, произвести сопоставление этих методов, привести примеры их применения

диктовались жизнью, однако выполнение этой задачи было связано со значительными

трудностями, и долгое время за ее решение никто не брался.

И вот в 1970 г. вышла в свет книга Ф. Чаки объемом около 1100 страниц на венгерском

языке, в которой достаточно полно были изложены методы анализа и синтеза нелинейных,

оптимальных и адаптивных систем. В 1972 г. в несколько переработанном виде книга была

переиздана на английском языке.

Автор книги — известный ученый, член-корреспондент Венгерской академии наук, один из

основателей венгерской школы по теории управления. Он неоднократно выступал с

докладами на международных конференциях по автоматическому управлению. В настоящее

время вместе с академиком Б. Н. Петровым является редактором советско-венгерского

журнала «Проблемы управления и теория информации».

В связи с изданием книги на русском языке в сокращенном виде автор и редактор

испытывали трудности при отборе материала: хотелось, не нарушая целостности, сохранить

рассмотренные в книге подходы для различных систем. Неоднократные обсуждения

привели к варианту, который и предлагается советскому читателю: введение, методы

линеаризации, оптимальные и адаптивные системы и приложение. Почти полностью

приводится библиография.

Книга представляет интерес для специалистов, работающих в различных областях теории

управления. Практическая направленность книги дает основание надеяться, что она будет

использована многими инженерами для решения задач при проектировании нелинейных,

оптимальных и адаптивных систем. Книга также будет полезна слушателям институтов

повышения квалификации, аспирантам и студентам старших курсов при изучении методов

теории автоматического управления.

Проф. Н. С. Райбман,

доктор технических наук
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