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Евгений Павлович Попов родился 14 февра-

ля 1914 года в Москве. В 1934 году он стал 
студентом МВТУ им. Н.Э. Баумана. На втором 
курсе Училища Е. Попов начал заниматься на-
учной работой по сопротивлению материалов. 
По результатам выполнения ряда курсовых 
проектов он опубликовал две статьи в журнале 
АН СССР «Прикладная математика и механи-
ка». Одна из решенных задач была связана с 
деформацией нецилиндрических пружин, а 
другая - с исследованием изгиба тонких стерж-
ней при действии нагрузки. Исследуя деформа-

цию пружин, он обнаружил, что жесткость 
пружины при ее сжатии увеличивается, и зави-
симость величины перемещения от сжимающей 
силы становится нелинейной, причем это ха-
рактерно для пружин любой формы. Впослед-
ствии это исследование оказалось важным для 
практики создания антирезонансных пружин. 

Вторая задача состояла в нахождении боль-
ших перемещений изгиба тонких стержней и 
пластинок, когда общая деформация изгиба по-
лучается очень значительной, так что концы 
стержня получают перемещения, сравнимые с 
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длиной самого стержня. Такая задача впервые 
была поставлена Л.Эйлером, который предложил 
и соответствующий математический метод в об-
щем виде. Позже этой задачей занимались, при-
менительно к частным случаям, ряд выдающихся 
ученых, в их числе и заведующий кафедрой со-
промата МВТУ в то время проф. Е.Н. Тихомиров. 
Е. Попов разработал универсальный метод расче-
та, включающий все частные случаи. Существен-
ное развитие материала первой из этих студенче-
ских работ Е. Попова вылилось в кандидатскую 
диссертацию, а второй - в докторскую. 

После второго курса Е. Попов выбрал спе-
циальность «Насосы и гидротурбины», которой 
руководил профессор И.И. Куколевский. Ди-
пломный проект был посвящен проектирова-
нию гидротурбины. 

После окончания Училища в 1939 г. Е. По-
пова предполагалось оставить в аспирантуре, 
но в это время началась массовая мобилизация, 
и он был призван в армию, где проходил служ-
бу в инженерно-технических частях ВВС. 
Вскоре началась Финская война, а вслед за ней 
и Великая Отечественная. Сержанту Е.П. По-
пову пришлось разделить со своими сослужив-
цами все тяготы службы по время военных дей-
ствий. Однако, даже в этих условиях, он 
находил возможность писать серьезные науч-
ные статьи, которые продолжали печатать ака-
демические журналы. В 1942 г. его часть была 
перебазирована в Йошкар-Олу. Туда же была 
эвакуирована и созданная в 1941 г. Ленинград-
ская военно-воздушная инженерная академия 
(ЛВВИА), испытывавшая острую потребность в 
квалифицированных преподавательских кад-
рах. В звании старшего сержанта Е.П. Попов 
был переведен на преподавательскую работу в 
Академию. Первое офицерское звание молодой 
ученый получил в 1943г.  

В условиях военной академии способности 
Е.П. Попова получили чрезвычайно быстрое и 
мощное развитие. На базе задач, решенных еще 
в студенческую пору, в 1944 г. в МВТУ им бы-
ла защищена кандидатская диссертация: «Тео-
рия деформации витых пружин с учетом явле-
ния посадки витков». Материалы диссертации в 
переработанном виде были опубликованы в 
1950г. в сборнике Академии наук СССР «Ди-
намика и прочность пружин». 

После защиты кандидатской диссертации  
Е. Попов, несмотря на  большую педагогиче-
скую нагрузку, начал готовить докторскую 
диссертацию. Это была теоретическая работа, в 
которой решалась классическая задача, постав-
ленная Л. Эйлером, причем требовалось найти 
не только её математически красивое решение, 
но и создать инженерные методы исследования 
и расчета гибких конструкций. Работа была за-
вершена уже в Ленинграде, куда ЛВВИА вер-
нулась к осени 1944 года. Диссертация называ-
лась «Расчет гибких деталей приборов и машин 
(прикладная теория плоского изгиба прямого и 
кривого бруса малой жесткости)». Научные ра-
боты, имевшиеся в этой области, обычно закан-
чивались принципиальными математическими 
решениями, не дающими инженеру возможно-
сти применять их в своих расчетах. Е.П. Попо-
ву удалось найти универсальные уравнения и 
соотношения, позволяющие решать единым 
методом практически любую частную задачу в 
этой области. Точное решение задачи изгиба 
дано в эллиптических интегралах, а поскольку 
они не берутся в аналитической форме, то для 
удобства инженерных расчетов были составле-
ны специальные числовые таблицы и номо-
граммы. В 1946 году в возрасте 32 лет Е.П. По-
пов успешно защитил докторскую 
диссертацию, и ему было присвоено воинское 
звание инженер-майора. 

Основные научные результаты выполненной 
работы в 1947 году были опубликованы в книге 
«Теория и расчет гибких упругих деталей», ко-
торая вышла в издательстве ЛКВВИА. За нее 
автор в 1949 г. был удостоен Сталинской пре-
мии. В 1948 году Е.П. Попову было присвоено 
ученое звание профессора по кафедре теорети-
ческой механики, а в 1949 г. - воинское звание 
инженера-подполковника. Таким образом, за 
шесть лет, не выдерживая уставных сроков, 
Е.П. Попов прошел через все промежуточные 
офицерские звания от старшего сержанта до 
подполковника.  

По результатам докторской диссертации  
в 1948 году в серии «Современные проблемы 
механики» Е.П. Попов издал монографию «Не-
линейные задачи статики тонких стержней». 
Титульным редактором этой серии был вы-
дающийся ученый - механик профессор (впо-
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следствии член-корреспондент АН СССР) Ана-
толий Исаакович Лурье.  

Развитие науки часто ставит перед учеными 
задачи, решение которых требует освоения но-
вых областей исследования. Такими областями 
в 50-е годы стали автоматика и телемеханика. В 
1949 г. Е.П. Попов получил задание создать в 
Академии кафедру автоматики и телемеханики, 
первую среди военных вузов. В то время авто-
матика и телемеханика еще не сложились как 
наука, не было учебников, которые можно бы-
ло бы предложить слушателям. Обработав ог-
ромное количество доступной к тому времени 
литературы, преимущественно журнальных 
статей, Е.П. Попов выстраивает, по существу, 
новую науку – теорию автоматического управ-
ления. Первые книги, написанные им по этому 
предмету, были изданы в качестве учебных по-
собий в Ленинградской Военно-Воздушной 
Академии: «Теория автоматического регулиро-
вания» ч.1 в 1952 г. и ч.2 в 1953 г., книга «Ди-
намика систем автоматического регулирова-
ния» была издана Гостехиздатом в 1954 году. 
Ее существенно дополненный и переработан-
ный вариант - «Автоматическое регулирование 
и управление» - выдержал пять изданий в Изда-
тельстве Физматгиз с 1956 по 1966 годы. В этот 
период книга была переведена на иностранные 
языки и издана в Германии, Англии и США. 
Отметим, что большое число вышедших впо-
следствии книг по теории автоматического 
управления и регулирования, в основном, сле-
дуют предложенным Е.П. Поповым разделам 
этой теории, принимают сделанные им опреде-
ления и основные положения. Таким образом, 
автора по праву считают одним из основопо-
ложников этой науки в России и в мире. 

Особый интерес Е.П. Попова вызывала тео-
рия нелинейных систем автоматического 
управления. Возможно, это объясняется его  
работами в области механики, где решались 
существенно нелинейные задачи. В 60–е годы 
он публикует несколько работ, заложивших ос-
новы метода гармонической линеаризации не-
линейностей. Этот метод до сего дня остается 
одним из наиболее эффективных методов ис-
следования и проектирования автоматических 
систем с существенными нелинейностями. Ос-
новываясь на разложении сигналов на выходе 

нелинейного элемента в ряд Фурье и ограничи-
ваясь первой гармоникой, можно получить дос-
таточно простые уравнения для определения 
параметров автоколебаний в нелинейных авто-
матических системах. В 1960 г. была издана 
книга Е.П. Попова и И.П. Пальтова «Прибли-
женные методы исследования нелинейных ав-
томатических систем» (Физматгиз, М.), содер-
жащая математическое обоснование метода 
гармонической линеаризации, анализ симмет-
ричных автоколебаний и их устойчивости, 
оценку качества нелинейных переходных про-
цессов и вычисление высших гармоник автоко-
лебаний. Эта книга была издана и за рубежом – 
в Германии, США и Польше.  

В последующие десять лет Е.П. Попов про-
должил работу над теорией нелинейных авто-
матических систем. Исследования в этой облас-
ти в 1973 г. были обобщены в монографии 
«Прикладная теория процессов управления в 
нелинейных системах» (Наука, М.). Им и его 
учениками были решены новые задачи для от-
дельного класса систем, в частности, выполнен 
анализ многочастотных колебаний, а также 
гармоническая линеаризация систем с несколь-
кими нелинейностями. Следует особо отметить 
диаграммы качества колебательных процессов, 
обобщающие метод гармонической линеариза-
ции и дающие возможность не только анализи-
ровать, но и проектировать нелинейные систе-
мы автоматического управления. Основная 
идея диаграмм заключается в рассмотрении ко-
лебательных процессов с переменной амплиту-
дой. Сигнал, поступающий на вход нелинейно-
го звена F(x, ), в системе, показанной на 
Рис. 1 а, представляется в виде: 

)(sin)()( tΘtAtx = ; 

)(),( A
dt
dΘAAξ

dt
dA ω== , 

где )(Aξ и )(Aω - показатель затухания и час-
тота, определяемые как функции переменной 
амплитуды A из характеристического уравне-
ния системы после ее гармонической линеари-
зации: 

[ ] 0))((')()()( 1 =−++ −ωξpAqAqpRpH , 
ωξ jp += . 



 С.Л. Зенкевич и др. 

6 ИНФОРМАЦИОННЫЕ ТЕХНОЛОГИИ И ВЫЧИСЛИТЕЛЬНЫЕ СИСТЕМЫ 1/2014 

)(),( pHpR - полиномы произвольной сте-
пени числителя и знаменателя приведенной ли-
нейной части, )('),( AqAq  - коэффициенты 
гармонической линеаризации.  

Таким образом, диаграммы качества (или 
диаграммы затухания) позволяют исследовать 
динамику нелинейных систем во всей области 
амплитуд. С инженерной точки зрения они да-
ют информацию о системе в таком виде, что 
возможно построение эквивалентной модели, 
представляющей замкнутую одноконтурную 
систему и состоящей из рассматриваемой не-
линейности и некоторого колебательного звена 
с переменными параметрами. Это следует из 
основной идеи метода гармонической линеари-
зации, согласно которой динамический процесс 
в замкнутой нелинейной системе определяется 
корнями, ближайшими к мнимой оси. Эквива-
лентная модель может быть полезна для целе-
направленного изменения параметров системы. 
Так, если построить семейство диаграмм для 
различных значений какого-либо параметра 
системы (Рис. 1 б), то можно выбрать такие 
значения этого параметра, при которых система 

автоматического управления будет удовлетво-
рять предъявленным к ней требованиям. 

Особый интерес представляет использование 
диаграмм затухания для исследования много-
звенных манипуляторов. Если в некоторых из n 
степеней подвижности манипулятора присутст-
вуют однотипные существенные нелинейности, 
например, упругие люфты в механических пере-
дачах, то модель системы может быть представ-
лена в виде структурной схемы (Рис. 2 а): 

Здесь F(x) – диагональная матрица (n×n), 
элементами которой являются, в общем виде, 
существенные нелинейности; W(p) – функцио-
нальная матрица (n×n) приведенной линейной 
части; x(t) – вектор (n×1), координаты которого 
– динамические сигналы, поступающие на вход 
нелинейностей (Рис. 2, б): 

)(sin)()(
1

ttAtx i

l

i
i θ∑

=

= , 

),...,(),,...,( 2121 li
i

lii
i AAA

dt
dAAAA

dt
dA ωθξ == , 

где l – количество гармоник в рассматриваемом 
процессе.  

  
           а    б 

 

Рис. 1. Исследование нелинейных систем с помощью диаграмм качества колебательных процессов 

а – структурная схема, б – семейство диаграмм качества 

               
 а    б 

Рис. 2. а – структурная схема многозвенной нелинейной манипуляционной системы, 
б – многочастотные колебательные процессы 
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Для определенного класса с помощью диа-
грамм затухания систем могут быть определе-
ны параметры гармонических составляющих и 
их устойчивость. Для этого выполняется гар-
моническая линеаризация каждой из нелиней-
ностей, например, методом минимизации сред-
него значения квадрата разности между 
действительными и приближенными значения-
ми сигналов. 

Помимо развития метода гармонической  
линеаризации, Е.П. Поповым были получены 
новые результаты в области процессов управ-
ления при вынужденных вибрациях. Так, в ре-
зультате испытаний ракетной техники выясни-
лось, что вибрации корпуса ракеты при 
нелинейности привода рулей приводят к неус-
тойчивости движения в полете. Е.П. Поповым 
был развит эффективный метод вибрационной 
линеаризации, позволяющий выбрать парамет-
ры системы, обеспечивающие устойчивость. 
Эти методы в дальнейшем использовались при 
проектировании баллистических ракет. 

Результаты, полученные Е.П. Поповым в 
теории нелинейных систем управления, полу-
чили отражение в ряде монографий. Под редак-
цией и при участии Е.П. Попова издательство 
«Машиностроение» в 1978–80 годах выпустило 
серию из 10 книг по теории нелинейных систем  
автоматического управления. В 1972 году 
Е.П. Попов был удостоен второй Государст-
венной премии за работы по теории нелиней-
ных систем управления. 

В 1960 г. Е.П. Попов был избран членом-
корреспондентом АН СССР по отделению ме-
ханики и процессов управления. В 1964 г. в 
звании генерал-майора он был переведен на ра-
боту  в Москву в Научно-Технический комитет 
Генерального штаба и назначен председателем 
только что созданной Секции прикладных про-
блем при Президиуме АН СССР. На этом посту 
он находился с 1964 по 1971 год. Несмотря на 
большую организационную работу и постоян-
ные командировки, Е.П. Попов продолжал 
свою научную деятельность, в 1966 г. вышла 
новая книга, написанная совместно с В.А. Бесе-
керским «Теория систем автоматического регу-
лирования», которая трижды переиздавалась и 
стала  основным учебником для нескольких по-
колений студентов. За работу в Секции при-

кладных проблем Е.П. Попов был награжден 
орденом Трудового Красного Знамени.  

После демобилизации из армии в 1971 г. 
Е.П. Попов вернулся в МВТУ им. Н.Э. Баума-
на. Одним из инициаторов этого перехода был 
тогдашний ректор МВТУ академик Г.А. Нико-
лаев, с которым Е.П. Попов регулярно встре-
чался на собраниях Академии наук. Вначале  
он стал заведующим кафедрой прикладной  
математики, но уже вскоре был назначен заве-
дующим кафедрой «Автоматические системы». 
К этому времени на кафедре сложилось новое 
научное направление – дистанционно управ-
ляемые манипуляционные системы, которым 
руководили профессора Н.А. Лакота и В.С. Ку-
лешов. Вышедшая в 1971 г. книга этих авторов 
«Динамика систем управления манипулятора-
ми» была первой монографией, изданной в 
СССР по теории и методам проектирования 
манипуляционных систем. В ней уже содержа-
лись элементы новой науки – робототехники. 
Оставалось найти способы автоматического 
управления манипулятором без участия чело-
века. Перспективы этого направления были бы-
стро оценены новым заведующим кафедрой. 
Под руководством и при самом активном уча-
стии Е.П. Попова сложилась группа преподава-
телей и научных сотрудников Университета, 
начавших работу в области робототехники. 
Разрабатываются теоретические основы робо-
тотехники, начинается издание серии книг «На-
учные основы робототехники». Первые две 
книги этой серии: Попов Е.П., Верещагин А.Ф., 
Зенкевич С.Л. «Манипуляционные роботы. Ди-
намика и алгоритмы» и Медведев В.С., Лесков 
А.Г., Ющенко А.С. «Системы управления ма-
нипуляционными роботами» были изданы в из-
дательстве «Наука» в 1978 году. В дальнейшем, 
в написании книг этой серии приняли участие, 
пожалуй, все ведущие специалисты, работав-
шие в области робототехники, в том числе, 
Э.В. Попов, А.А. и А.Е. Кобринские, Ф.М. Ку-
лаков, Г.В. Коренев, Г.С. Черноруцкий, А.М. 
Формальский и другие. 

Один из принципов, которых придерживался 
Е.П. Попов в своей педагогической работе,  
состоял в том, чтобы сочетать собственно учеб-
ный процесс с активной научной работой  
студентов. Для реализации этого принципа  
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по инициативе академиков И.М. Макарова, 
Д.Е. Охоцимского, Е.П. Попова и профессора 
Н.А. Лакоты в 1981 году был создан Научно-
учебный Центр «Робототехника» Академии на-
ук и Минвуза СССР. Руководителем Центра 
стал Е.П. Попов. Это было одно из первых на-
учно-педагогических учреждений в России, в 
которых получила реализацию идея интеграции 
академической науки с вузовской наукой и с 
учебным процессом. В 1991 году Центр был 
преобразован в Научно-учебный Центр робото-
техники и автоматизации МГТУ им. Н.Э. Бау-
мана и Российской Академии наук. Объедине-
ние в одном месте научных и педагогических 
сил, занятых решением общих проблем, позво-
лило решать многие актуальные задачи про-
мышленности и народного хозяйства, связан-
ные с робототехникой. Были разработаны 
принципы построения робототехнической сис-
темы для обслуживания термоядерного реакто-
ра Токамак, построены мобильные роботы, 
участвовавшие в работах по ликвидации по-
следствий аварии на Чернобыльской АЭС, про-
водились исследования в области манипулято-
ров космического базирования, результаты 
которых были использованы при создании тре-
нажерных устройств для Центра подготовки 
космонавтов им. Ю.А. Гагарина. Проводились 
исследования и по применению робототехниче-
ских систем в горной промышленности. За ре-
зультаты, связанные с внедрением в практику 
робототехнических систем, в том числе гибких 
производственных систем в промышленности, 
Е.П. Попов в 1984 году был награжден третьей 
государственной премией. 

В 90-е годы в робототехнике наметились но-
вые тенденции, связанные с использованием 
методов искусственного интеллекта при управ-
лении роботами, а также с групповым управле-
нием роботами. Е.П. Попов активно поддержал 
эти новые направления научного поиска. Со-
трудниками Центра при его непосредственном 
участии были разработаны способы адаптивно-
го управления роботами с использованием сис-
темы технического зрения, внедренные в про-
изводство. Основные результаты научных 
работ в области робототехники в МВТУ нашли 
свое отражение в многотомной серии инженер-
ных монографий «Автоматические манипуля-

торы и робототехнические системы» под общей 
редакцией Е.П. Попова, изданной в издательст-
ве «Машиностроение». Будучи руководителем 
Научно-учебного Центра «Робототехника» 
МВТУ, Е.П. Попов постоянно заботился о под-
держании научных и деловых связей Центра с 
Академией наук. В АН СССР был создан Науч-
но-координационный Совет по научным иссле-
дованиям в области робототехники, который 
возглавил Е.П. Попов.  

Е.П. Попов сочетал в себе качества выдаю-
щегося ученого и замечательного педагога. На-
писанные им во время работы в МВТУ учебни-
ки «Теория линейных систем автоматического 
управления» и «Теория нелинейных систем ав-
томатического управления» до настоящего 
времени не имеют равных себе по лаконично-
сти и ясности изложения. Эти книги  были пер-
выми в серии учебников по теории автоматиче-
ского управления под редакцией Е.П. Попова, 
изданных в издательстве «Наука».  

В 1990 г. Е.П. Попов ушел с должности за-
ведующего кафедрой «Робототехнические сис-
темы», оставаясь научным руководителем Цен-
тра робототехники МГТУ им. Н.Э. Баумана. В 
1992 году он был избран действительным чле-
ном Российской Академии Наук. 

В 90-е годы наступили тяжелые времена для 
науки и для Университета, не избежал этих 
процессов и Центр робототехники. Промыш-
ленность на время потеряла интерес к роботам, 
но Евгению Павловичу удалось отстоять Робо-
тоцентр. Ни на один день в нем не прекращался 
учебный процесс и научные исследования. На 
кафедре «Робототехнические системы» удалось 
сохранить и основной педагогический и науч-
ный коллектив.  

Интерес к новому в науке, умение вовремя 
замечать это новое не покидали Е.П. Попова  
до конца жизни. Последней крупной моногра-
фией, в которой он участвовал как автор и ре-
дактор, была многотомная энциклопедия «Ма-
шиностроение», вышедшая в одноименном 
издательстве в 2000 году. Том 1-4 этого изда-
ния целиком посвящен теории автоматического 
управления. В написанном им разделе «Теория 
нелинейных систем» можно найти совершенно 
новые фрагменты, такие, как фазовое простран-
ство систем высокого порядка и процессы воз-
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никновения хаотических движений со стран-
ными аттракторами в динамических системах. 
Кажется, что автор стоял перед новыми откры-
тиями и только уход из жизни в 1999 г. остано-
вил непрерывный процесс научного поиска. 

В МГТУ им. Н.Э Баумана портрет Евгения 
Павловича Попова размещен в галерее основате-

лей научных школ с надписью: «Е.П. Попов, ака-
демик РАН – основатель научных школ «Нели-
нейные системы автоматического управления» и 
«Теоретические основы робототехники». 
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