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«
В результате работы получены следующие основные результаты:
1. Новая концепция формирования* структур систем, управления
движением и систем измерения, параметров движения* скоростных судов, отличающаяся тем, что позволяет учитывать все необходимые особенности аппаратных средств* и датчиков информации, особенности современных законов* управления и позволяет формировать структуры систем автоматического- управления- для* решения задач безопасного* управления движением скоростных судов.	'
2. Математические модели морского волнения и комплекс различного1 уровня, иерархии математических моделей скоростных, судов-отличительной* особенностью которых является возможность учета динамики движения-этих судов- в сложных режимах движения, включая^ аварийные режимы, возможность, моделирования сил и моментов морского» волнения при непрерывном изменении курсам позволяющие проводить исследование алгоритмов управления» движением скоростных судов во всех* режимах движения этих судов.
3. Метод обеспечения отказоустойчивости САУД скоростных судов, отличающийся использованием аппаратно-аналитической» избыточности, основанный на использовании фильтров Калмана, и позволяющий обеспечить обнаружение и локализацию отказов датчиков. информации и средств управления движением.
4. Метод синтеза регуляторов демпфирования качки скоростных судов, основанный на Я00 - теории оптимизации и отличающийся- использованием частотно-зависимых множителей в критерии качества, учитывающим при синтезе частотные свойства приводов органов управления и частотные свойства возмущения и позволяющий существенно сократить подстройку регуляторов при изменении скорости хода судна или изменении морского волнения.
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5. Метод обеспечения безопасности движения скоростных судов,
основанный на удержание судна в области, безопасного? движения? судна; отличающийся- определением? областей безопасного? движения! судна? использующих оценку функций Ляпунова? и? позволяющий? разрабатывать? алгоритмы предотвращения-аварий движения во всех режимах управляемого движения скоростных судов.	,
6. Метод, проведения;, обработки? и анализа результатов натурных и. модельных испытаний судов.	,
Разработанные методы і юслужили основой для методик, алгоритмов и программного? обеспечения? проектирования? широкого класса- ЄАУД скоростных судов:
1’..Комплекс структур? систем? управления* движением!' № систем? измерения параметров движения скоростных судов:
2. Алгоритмы- и пакет, программ?длящинтеза регулятора демпфирования
качки скоростного? судна:	,
3. Методика формирования весовых фильтров, позволяющих проводить перестройку регулятора демпфирования качки при изменении направления и интенсивности волнения.
4. Требования к методике проведения бассейновых испытаний судов на воздушной подушке; позволяющей? получить, полную нелинейную модель трехмерного движения такого судна с учетом отказов средств управления и аварий движения.
5. Методика и программное обеспечение параметрической идентификации математических моделей: скоростных судов, включающая специализированные маневры- судна для идентификации параметров математических моделей.
6. Алгоритмическое и программное обеспечение для? обнаружения и локализации отказов датчиков,информации и средств управления движением в САУД скоростных судов.
7: Метод синтеза регуляторов предотвращения аварий и расчета областей безопасного движения скоростных судов.
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