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К информационно-управляющим системам относятся, в частности, си­

стемы самонаведения противокорабельных ракет, противолодочных торпед, 
беспилотных самолетов и других движущихся объектов. Для всех этих си­
стем возможен один подход к их цифровому построению. Книга посвящена 
определению трех процедур — обнаружению, распознаванию и наведению. 
Показано использование для решения этих задач так называемых стохасти­
ческих дифференциальных уравнений. Приведено решение задачи о мягкой 
посадке на поверхность Луны, что подтвердит практическую значимость 
программного управления с вероятностью 1. В приложении рассмотрено 
движение объектов в условиях качки корабля.

Предназначена аспирантам и научным сотрудникам, которых могут 
заинтересовать новые вероятностно-статистические подходы в разработке 
оптимальных управлений стохастических и детерминированных систем.
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