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	Рассматривается задача оптимального управления маятником, подвешенным на нерастяжимой нити и не испытывающим трения. Движение маятника описывается нелинейным дифференциальным уравнением:
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где [image: C:\Users\USER\AppData\Local\Temp\ksohtml7924\wps2.jpg] — угол отклонения маятника от вертикали, а u(t)— внешнее управляющее воздействие. Необходимо найти такую функцию u(t), чтобы время TT, за которое маятник переходит из начального состояния [image: C:\Users\USER\AppData\Local\Temp\ksohtml7924\wps3.jpg]в конечное [image: C:\Users\USER\AppData\Local\Temp\ksohtml7924\wps4.jpg], было минимальным.
Для численного решения исходное уравнение второго порядка приводится к системе первого порядка (задача Коши) путём введения переменных
[image: C:\Users\USER\AppData\Local\Temp\ksohtml7924\wps5.jpg],
что даёт систему
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Результаты моделирования показывают, что эволюционный подход (генетический алгоритм) эффективно решает задачу минимизации времени для данной нелинейной системы, превосходя классические методы, особенно в условиях сильной нелинейности и жёстких граничных условий. Тем самым, предложенный способ подтверждает перспективность эволюционных алгоритмов в задачах оптимального управления и может быть расширен на другие подобные системы.
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