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Спасибо тебе, Господи, 
что ты создал все нужное нетрудным, 

а все трудное -- ненужным. 
Георгий Сковорода 

При изучении теории автоматического регулирования возникают естественные вопросы. В чем 
суть дисциплины, каковы главные идеи и методы, что к делу не относится? По Плутарху: "есть три 
способа отвечать на вопросы: сказать необходимое, отвечать с приветливостью и наговорить 
лишнего", -- данный том пытается "сказать необходимое". 
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Практически вся его научная деятельность связана с работой в Институте проблем управления, 
где в качестве ведущего специалиста в области управления социальными и экономическими 
системами, статики и динамики сложных систем, он принимал участие во многих научно-
прикладных программах и разработках. Руководил прикладными исследованиями для Госплана и 
Министерства связи СССР, а также крупной научно-исследовательской работой по расчету и 
оптимизации структуры бортовых вычислительных систем. 

Талантливый лектор, Валерий Иванович всегда был увлечен просветительской деятельностью, 
часто разъезжал по стране, буквально — от Балтики до Камчатки, в качестве активного члена 
Общества «Знание» — «академии миллионов». 

За время работы в Австралии (1998–2001) опубликовал множество статей по математике на 
английском языке и читал лекции для профессоров в Квинслендском университете. 

Последние годы Валерий Иванович посвятил проекту «Школа Опойцева» — это книги, 
видеолекции и учебные материалы по математике и физике для высшего и школьного 
образования. 

Он был убежден, что: «В условиях информационного наводнения инструменты вчерашнего дня 
перестают работать. Поэтому учить надо как-то иначе. „Лекции“ дают пример. Плохой ли, хороший 
— покажет время. Но в любом случае это продукт нового поколения. Те же „колеса“, тот же „руль“, 
та же математическая суть — но по-другому». 

 


