
Уважаемые студенты 1 и 2 курса! 

Возможно, не все еще выбрали темы для курсовых работ. Времени 

осталось мало. В помощь вам предлагается набор тем от кафедры 

теоретической кибернетики. А именно, вам предлагается выбрать в 

качестве темы для курсовой работы решение одной из 

нижеперечисленных задач.  

РЕШИВШИЙ ЗАДАЧУ  ПОЛУЧИТ ЗАЧЕТ! 

У каждой задачи есть автор: преподаватель или аспирант кафедры 

ТК.  Е-мейл автора указан. И если по задаче возникнут вопросы, 

обращайтесь, пожалуйста,  к автору и решение пересылайте ему же. 

Решение можно написать от руки, сфотографировать и переслать 

автору задачи.  

Есть несколько тем реферативных: нужно прочесть одну из 

прилагаемых статей (по выбору) и пересказать их коротко своими 

словами. Это проще, чем решать задачу, даже если статья написана 

по-английски:).  Удачи вам! 

 

1. Задача доцента Сергея Владимировича Гусева 

(j.p.nevstruev@gmail.com) 

При посадке космического корабля на Марс робот-марсоход получил 

повреждение, в результате которого он может двигаться только по одной из 

двух окружностей: вперед влево по окружности радиуса r+, или вперед 

вправо по окружности радиуса r-. Построить алгоритм управления роботом, 

позволяющий переместить робот в любую заданную точку на плоскости. 

Задачи проф. Александра Львовича Фрадкова (fradkov@mail.ru)  

Задача 2. Космический корабль догоняет космическую станцию, летящую с 

постоянной скоростью. Как нужно управлять космическим кораблем, чтобы 

пристыковаться к станции как можно быстрее, если сила тяги двигателей 

ограничена? Считать, что движение корабля и станции прямолинейно, а 

процесс сближения  описывается дифференциальным уравнением  

Md
2
x(t)/dt

2
=u(t), где x(t) - расстояние между кораблем и станцией, u(t) - сила 

тяги, M - масса корабля. 

 Указание: задачу можно решить геометрически. При правильном выборе 

координат для решения достаточно элементарной геометрии 

https://e.mail.ru/compose/?mailto=mailto%3aj.p.nevstruev@gmail.com


 

Задача 3. Выбрать размеры консервной банки цилиндрической формы 

заданного объема так, чтобы затраты на ее сборку были минимальны, если 

стоимость сварки единицы длины шва на боковой поверхности в К раз 

больше стоимости завальцовки единицы длины края дна банки. 

 

Задача 4. Выбрать на складе из резервуаров конической формы с заданной 

площадью боковой поверхности тот, у которого объем наибольший/ 

Задачи 5,6. На кафедре ТК ведутся по грантам исследования по 

моделированию нейрональной активности головного мозга и по управлению 

роботами на основе нейрообратной связи ("силой мысли"). На 3-м курсе 

студентам, выбравшим нашу кафедру мы  можем предоставить возможность 

участвовать в этих работах. Для этого нужно решить одну из 

нижеперечисленных задач, данные для которых нужно взять в интернете по 

ссылкам. 

Задача 5.1... 5.10. Моделирование динамических систем. Задание состоит из 

пяти этапов. 

- А. Зайти на сайт http://chaos.sgu.ru/K52/MND/descriptions.html и выбрать  

одну из выписанных там систем дифференциальных уравнений; Желательно 

(но не обязательно)  выбирать одну из систем 7-10, описывающих динамику 

нейронов. 

- B. Составить программу для ее численного интегрирования на любом языке 

программирования 

- С. Проинтегрировать систему для нескольких значений начальных условий 

и параметров. 

- D. Написать отчет с объяснением полученных результатов.  

Задача 6. То же, что задача 5, но для модели нейрона по Ижикевичу, 

см. https://geektimes.ru/post/201220/   

 

Задача 7. Задача доцента Владимира Александровича Бондарко 

(vbondarko@gmail.com) 

Асинхронные электрические машины имеют 3 обмотки статора: 



 

откуда и ведет происхождение трехфазный ток. Прилагая или снимая с 

каждой обмотки напряжения u1(𝑡), u2(𝑡), и u3(𝑡) соответственно, где 𝑡 −

это время, получаем двумерный вектор напряжения 

𝑈(𝑡) = 𝑢1(𝑡)𝑒1 + 𝑢2(𝑡)𝑒2 + 𝑢3(𝑡)𝑒3, (1) 

 

где e1, e2, и e3 суть постоянные векторы единичной длины, растопыренные 

под углом 2π/3: 

 

Именно вектор   U(𝑡)    и входит затем в уравнения электрической машины. 

Построив из каких-либо соображений регулятор (например, для 

электромотора, который обеспечивает движение робота), для реализации 

этого регулятора нужно полученный вектор U 𝑡  в реальном времени раздать 

по обмоткам, то есть вычислить такие величины  e1, e2, и e3 , для которых 

справедлива формула (1). 

Задание: 

1. По заданному вектору U  определить всевозможные значения u1(𝑡), 

u2(𝑡), и u3(𝑡), для которых справедлива формула (1). 

e1 

e2 

e3 



2. По заданному вектору U(t) определить такие u1(𝑡), u2(𝑡), и u3(𝑡), что 

справедлива формула (1) и значение u1
2
 + u2

2
 + u3

2
 минимально. 

3. По заданному вектору U(t) определить такие u1(𝑡), u2(𝑡), и u3(𝑡),, что 

справедлива формула (1) и значение max(|u1|, |u2|, |u3|) минимально. 

  

 



Задача  12 - задача аспиранта Кирилла Овчинникова ( ovkirse@gmail.com ) 

 

Есть робот футболист, цель которого - подъехать к мячу с нужной стороны и ударить по 

мячу в направлении ворот. Считается, что роботу  в каждый момент времени известны 

координаты на плоскости  мяча, ворот и робота, а также угол направления движения 

робота.  

Необходимо написать алгоритм, в каждый момент времени по известным величинам 

вычисляющий необходимую угловую и линейную скорость движения робота (они обе 

ограничены по модулю). 

Этот алгоритм должен за конечное время привести робота к мячу с заданной стороны (в 

направлении удара мяча по воротам). 

 

Задача имеет много способов решения различной сложности. Предлагается предложить 

хотя бы один. 
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