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дены выполнять долгую рутинную работу сначала в одной системе, затем, после полу-

чения результата, вносить их в другую систему. Таким образом происходит обмен дан-

ными сторонних систем с помощью вложенных усилий человека, что приводит к боль-

шому количество ошибок и слабой оценке времени выполнения. Построение технологи-

ческого комплекса интеграционного взаимодействия распределенных систем позволяет 

убрать из системы человеческий фактор, таким образом уменьшить количество ошибок, 

приблизить время выполнения поставленных задач к константе, другими словами, авто-

матизировать процесс взаимодействия систем. 

Отличие разрабатываемого программно-технологического комплекса от других 

подобных систем в том, что система ориентируется на простое и интуитивно-понятное 

взаимодействие с пользователем, серьезным подходом к безопасности хранения личных 

данных пользователей, масштабируемостью, отказоустойчивостью, открытостью описа-

ния интерфейсов работы с ней и служб. 

Особенностью разрабатываемого программно-технологического комплекса явля-

ется то, что участниками данной распределенной системы может быть любой сервис гло-

бальной сети, вне зависимости от его способности интегрироваться с другими серви-

сами, для дальнейшей автоматизации рутинных работ, развития связей и бизнеса. 

Данный программно-технологический комплекс имеет большой круг применения – 

системы ведений отчетности, бухгалтерские системы, образовательные системы, различные 

торговые площадки, административные сервисы, различные контакт-центры, системы ри-

элтерских услуг, почтовые сервисы и другие системы с большим оборотом данных. 

Преимущество данной системы в том, что она производит полную журнализации 

действий пользователя, устойчива к сетевым ошибкам, масштабируема, прозрачна, 

имеет интуитивно-понятный интерфейс, оповещение пользователей о успешном выпол-

нении действия. 
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ОПТИМАЛЬНАЯ ПО БЫСТРОДЕЙСТВИЮ СТАБИЛИЗАЦИЯ  

СВЯЗАННЫХ МАЯТНИКОВ 

 

Рассматривается задача стабилизации около верхнего неустойчивого положения рав-

новесия с помощью ограниченных обратных связей двух мятников, связанных упругой свя-

зью, при малых начальных отклонениях. Математическая модель такой системы с прило-

женным к оси подвеса управляющим моментом 2

1 2( , ) ,u u u R   при 0,t   имеет вид [1]: 
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Здесь m  – масса маятников, l  – длина маятников, k  – коэффициент упругости пру-

жины, связывающей маятники, 
1 2,x x  – углы отклонения первого и второго маятников от 

верхнего вертикального положения равновесия, 
1 2,x x  – угловые ускорения маятников, 

0t   время. 

Вводится понятие дискретной (с периодом квантования 0)h   стабилизирующей 

обратной связи, для построения которой используются методы оптимального управле-

ния. Для построения стабилизирующей обратной связи используется вспомогательная 

задача оптимального быстродействия [2]: 
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Реализован алгоритм построения обратной связи [2].  
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КОНЕЧНЫЕ ГРУППЫ С ОГРАНИЧЕНИЯМИ НА ПОДГРУППЫ ШМИДТА 
 
Все рассматриваемые в данной работе группы конечны, и G всегда обозначает 

группу; подгруппа A группы G называется модулярной в G [1], если выполняются 
следующие условия: 

(i) , ,X A Z X A Z       для всех ,X G Z G   таких, что X Z  и 

(ii) , ,A Y Z A Y Z       для всех ,Y G Z G   таких, что .A Z  

Подгруппа H группы G называется U -нормальной [2] или строго U -

субнормальной [3] в G, если каждый главный фактор группы G между GH  и 
GH  является 

циклическим.  
Напомним также, что G называется группой Шмидта, если G не нильпотентна, но 

каждая собственная подгруппа группы G нильпотентна. С изучением и применениями 
групп Шмидта связано большое число публикаций (см., в частности, книги [4]–[7] и, 
прежде всего, это мотивировано тем, что каждая ненильпотентная группа содержит хотя 
бы одну подгруппу Шмидта.  

В работе [8] В. Н. Семенчук доказал, что если каждая подгруппа Шмидта нениль-

потентной группы G субномальна в G, то G метанильпотентна, т. е. / ( )G F G  является 

нильпотентной группой. Это важное наблюдение было развито в различных направле-
ниях. В частности, В. С. Монахов и В. Н. Княгина доказали [9], что в группах G с таким 

условием производная подгруппа G  нильпотентна. А в работе В. А. Ведерникова [10] 
было получено полное описание групп с субнормальными подгруппами Шмидта. В ра-
боте [11] И. В. Близнец и В. М. Селькин установили, что если каждая подгруппа Шмидта 

ненильпотентной группы G модулярна в ,G  производная подгруппа G  нильпотентна. 

В последние годы исследования многих авторов (см., например, [12]–[23]) были свя-

заны с изучением и применениями так называемых  -субнормальных подгрупп [12]. 

Напомним, что подгруппа A в G называется  -субнормальной в G [12], если в G существует 

цепь подгрупп 
0 1 ,nA A A A G      где либо 

1 ,i iA A
 либо 

1/ ( )
ii i AA A
 является  -

примарной, т. е. 
1/ ( )

ii i AA A
 является 

i -группой для некоторого i, для всех 1, , .i n    
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