
Параметры системы
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Убеждаемся что собственные числа матрицы состояния неустойчивые
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Для не устойчивой системы будем использовать линейный квадратиччный регулятор. 
Для этого решаем матричное уравнение Лурье
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 Коэффициенты функционала качества
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 Стартовые значения для решения матричного уравнения
относительно P 
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             Убеждаемся что собственные числа матрицы стали устойчивыми
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Рисуем расположения новых и старых корней (собственных чисел)
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Решаем дифференциальное уравнение с оптимальным расположением корней
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Для токо чтобы толкнуть систему, можно задать 
начальную скорость равную vo=5 или 10
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Геометрия системы и анимация
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