
Параметры системы
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M m
 Приведенная Масса β 1 к /т затухания

Компоненты состояния
Уравнение состояния
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Решаем систему нелинейных дифференциальных уравнений 
методом Рунге-Кутта 4-го порядка
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Колебания угла маятника График частоты колебаний маятника
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Колебания скорости каретки
Колебания координаты каретки
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