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гопоточный поиск в ширину. 

Модификация программной реализации известных классических ал-

горитмов позволила добиться оптимизации использования оперативной 

памяти и скорости обработки данных для многоядерных процессоров. 

Разработанный автоматизированный программный комплекс мо-

жет быть использован в качестве имитационной модели сложных 

транспортных систем. 

В будущем планируется дополнить комплекс средствами массив-

ных параллельных вычислений в облачных средах для расчетов и кор-

ректировки изменяющихся сущностей в реальном режиме времени. 
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СИНТЕЗ РЕГУЛЯТОРА НЕЙТРАЛЬНОГО 

КОНТУРА ТЕЛЕУПРАВЛЕНИЯ 

 

При синтезе регулятора контура телеуправления передаточную 

функцию кинематического звена, в большей части зоны применения 

ракеты, представляют в виде двойного интегрирующего звена. Контур 

телеуправления, при этом, получается нейтральным (характеристиче-

ское уравнение имеет два нулевых корня, а остальные корни обладают 

отрицательными действительными частями). Это приводит к трудно-

стям при решении задач синтеза систем управления без граничного 

условия, т.к. решение задачи существенно зависит от устойчивости 

исходного объекта. 

В работе рассматривается способ решения задачи аналитического 

конструирования регулятора нейтрального контура телеуправляемой 

ракеты по критерию А.А. Красовского [1]. Он заключается в следую-

щем. Вводятся новые фазовые координаты *

ix , пропорциональные ис-

ходным ix , по формулам 
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       * , 1,...,3 ,i i ix t t x t i    

где скалярная функция   0i t   – достаточно быстро монотонно 

нарастающая функция. В результате невозмущенное состояние объекта 

в координатах *

ix  получается устойчивым, что позволяет применять 

классические методы синтеза рассмотренные в [1]. 
По результатам синтеза, в среде визуального моделирования 

MATLAB (SIMULINK), авторами разработана математическая модель 
наведения телеуправляемой ракеты на подвижные объекты. 

Математическая модель позволяет проводить анализ: 

 динамических свойств контура телеуправления; 

 нормальных ускорений и ошибок наведения ракеты на ско-
ростную цель; 

 точности наведения. 
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КЛАССИФИКАЦИЯ МОДЕЛЕЙ ПРОГНОЗИРОВАНИЯ 
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РАДИОЭЛЕКТРОННОЙ ТЕХНИКИ 

 
Прогнозирование технического состояния и надежности можно 

осуществлять на различных стадиях создания и использования радио-
электронной техники (РЭТ) на этапе проектирования, производства и 
эксплуатации, а исходными данными являются предполагаемые зако-
номерности изменения еѐ технических параметров. При этом целью 
является своевременное предупреждение отказов и применение таких 
рабочих условий и обслуживания РЭТ, которые наилучшим образом 
отвечают задаче обеспечения заданной надежности и эффективности.  

Существующие математические модели, позволяющие прогнози-
ровать надежность и техническое состояние, можно разделить на клас-
сы по следующим признакам: 

 по цели моделирования: технического состояния и надежности; 

 по характеру исследуемых процессов: детерминированные и 
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