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ХРОНИКА

23 сентября 2020 г. на заседании секции теоретической механики им. проф.
Н. Н. Поляхова в Санкт-Петербургском Доме ученых РАН выступили кандидат
физ.-мат. наук, доцент Б. А. Смольников и ассистент А. С. Смирнов (СПбПУ
Петра Великого) с докладом на тему «Нелинейные формы колебаний двойного
маятника и управление его резонансными режимами».

Краткое содержание доклада:

В докладе рассматриваются нелинейные колебания двойного математического
маятника с идентичными параметрами звеньев и концевых грузов. На основе точ-
ного решения в линейной зоне строятся и анализируются приближенные решения в
нелинейной зоне, которые иллюстрируют дрейф частот и форм двойного маятника.
Помимо этого осуществляется синтез управляющих воздействий, которые позволи-
ли бы раскачивать двойной маятник по каждой из форм его колебаний с плавным
переходом в нелинейную зону. Полученные результаты полезны при исследовании
свободных и управляемых режимов движения всевозможных манипуляторов и раз-
нообразных робототехнических конструкций. Эти решения также интересны и в ка-
честве наглядных примеров нелинейной механики в педагогической и инженерной
практике.
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