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1. Постановка задач для управляемых систем. 

2. Связь теории управляемых систем с теорией дифференциальных включений. Понятие решения. Формулировка теоремы Каратеодори.

3. Вспомогательные леммы о многозначных функциях, о среднем значении, о производной предела последовательности, о компактности множества решений дифференциального включения. 

4. Существование оптимального управления в задаче быстродействия.

5. Приближение измеримого управления непрерывными. Другие оптимальные задачи.

6. Несуществование оптимального управления без условия выпуклости (пример скользящего режима).

7. Формулировка принципа максимума для задачи быстродействия (для линейных и для нелинейных систем).

8. Примеры решения задач на быстродействие с помощью принципа максимума.

9. Доказательство принципа максимума в задаче максимизации линейного функционала.

10. Леммы о выпуклых множествах. Свойство множества достижимости линейной системы.

11. Доказательство принципа максимума в задаче быстродействия для линейной системы.

12. Метрические пространства компактных (или выпуклых компактных) множеств. Расстояние по Хаусдорфу. Непрерывные и полунепрерывные многозначные функции.

13. Свойства решений дифференциальных включений с выпуклой правой частью (существование решений, зависимость от начальных условий и правой части, оценка множества достижимости).

14. Устойчивость и слабая устойчивость. Теоремы с функцией Ляпунова.

15. Теорема существования решения дифференциального включения с невыпуклой правой частью при условии Липшица.

16. Локальная и полная управляемость. Достаточные условия локальной управляемости.

