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      Аннотация

    
        
          Задачи, которые решались в ходе исследования: 1) Моделирование маятника Фуруты с применением вариационного интегратора без управления 2) Синтез управления маятника Фуруты. 3) Визуализация модели 4) Анализ результатов модели В данной работе будет проведен анализ предметной области маятников и вариационных интеграторов, выполнены теоретические расчеты и разработан план моделирования маятника и синтеза его управления. Будут проведены численные эксперименты, проанализированы их результаты и сделаны выводы о работе маятника Фуруты. В первой главе был проведен анализ предметной области, даны исторические справки о маятниках, сформулирована проблема, даны общие сведения о вариационном исчислении. Во второй главе проведен анализ используемых в работе методов, даны сведения о необходимых понятиях, вариационном интеграторе и его математической основе, а также методах синтеза управления. В третьей главе были проведены два эксперимента: в первом была создана модель маятника Фуруты без управления с помощью вариационного интегратора и проанализированы результаты работы этой модели. Во втором эксперименте было синтезировано управление для модели маятника Фуруты, смоделирован сам маятник с использованием синтезированного управления и проанализированы результаты работы модели с управлением. В рамках синтеза управления была составлена функция стоимости и решена задача минимизации функционала стоимости по нескольким переменным.
        

        
          The research set the following goals: 1) Modeling of the Furuta pendulum using a variational integrator without control. 2) Synthesis of control for the Furuta pendulum. 3) Visualization of the model. 4) Analysis of the model results. In this work, an analysis of the pendulum and the variational integrator is performed, theoretical calculations are carried out and a plan for synthesizing the modeling and control of the pendulum is prepared. Numerical experiments are also performed, the results are analyzed, and conclusions are drawn about the characteristics of the Furuta’s pendulum. Chapter one analyzes the problem domain, gives general historical information about the pendulum, formulates the problem, and gives an overview of the variational calculus. Chapter two analyzes the methods used in the study and gives an overview of the necessary concepts, the variational calculus, and its mathematical foundations. Also in this chapter has information about used methods of control synthesis. In the third chapter, two experiments were conducted; within the first experiment, a model of the Furuta’s pendulum without control using the variational integrator was created, and the results of the models operation were analyzed. Within the second experiment, control was synthesized for the Furuta’s pendulum model, the pendulum was simulated considering the synthesized control, and the results of this models operation were analyzed. As part of the control synthesis, a cost function, that takes into account the necessary parameters of system behavior, was composed, and the problem of minimizing the cost functional concerning several variables was solved.
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