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1. Введение в геометрическую теорию управления ( [1], глава 1; [6, 25])

(a) гладкие многообразия, обыкновенные дифференциальные урав-
нения, векторные поля, коммутаторы, алгебра Ли векторных по-
лей

(b) управляемые системы

(c) пример: машина Ридса-Шеппа

2. Управляемость нелинейных систем ( [1], главы 5, 8; [6])

(a) теорема об орбите

(b) теоремы Фробениуса и Рашевского-Чжоу

(c) теорема Кренера

3. Задача оптимального управления ( [1], главы 10–13; [4, 6])

(a) постановка задачи, ее сведение к исследованию множества дости-
жимости расширенной системы

(b) теорема Филиппова

(c) элементы симплектической геометрии

(d) принцип максимума Понтрягина

(e) примеры задач оптимального управления

4. Введение в субриманову геометрию ( [1], глава 19; [6, 17,20])

(a) постановка задачи

(b) существование субримановых кратчайших

(c) субриманова геометрия на 3-мерной группе Гейзенберга

5. Теория управления на группах Ли ( [1], главы 18, 19; [2, 6])

(a) группы Ли, алгебры Ли, инвариантные векторные поля и управ-
ляемые системы, их орбиты и множества достижимости

(b) однородные пространства групп Ли и индуцированные системы

(c) глобальная управляемость инвариантных систем на группах Ли
и однородных пространствах

(d) гамильтоновы системы на тривиализованном кокасательном рас-
слоении и группах Ли
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(e) инвариантные задачи оптимального управления на группах Ли

6. Субриманова геометрия на группах движений плоскости и сферы (
[5, 7–9,16])

(a) субриманова геометрия на группе SE(2)

(b) субриманова геометрия на группе SO(3)

7. Приложения ( [10–15,18,19,21–25])

(a) задача Эйлера об эластиках

(b) модели сетчатки глаза, первичной зрительной коры головного
мозга V1 и антропоморфное восстановление изображений

(c) качение твердых тел

(d) движение мобильных роботов с прицепами

(e) управление квантовыми системами

(f) алгоритмы и программы
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