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Актуальність. При складанні математичної моделі руху робочого органа 

віброформувального пристрою останній розглядають як відповідну механічну 

систему. При цьому найчастіше, оперуючи апаратом аналітичної механіки, 

вживають рівняння Лагранжа другого роду 
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або рівняння Нільсена [1] 
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де  tfq ii   і  t
dt
dqq i

i
i   – відповідно узагальнені координати й 

швидкості, кожна з яких перебуває у певній функціональній залежності від часу, 

а s  – кількість ступенів вільності механічної системи. 

Рівняння (1) і (2) мають енергетичну основу, можуть бути отримані шляхом 
перетворення виразу T  кінетичної енергії механічної системи, а різниця між 

ними полягає у математичних діях, пов’язаних із визначенням перших доданків 

їх лівих частин. 

З’ясуємо зазначену різницю, що ї є метою роботи. 
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Методика та організація дослідження. Розглянемо віброформувальний 

пристрій найпростішої традиційної конструкції (рис. 1). Неважко довести, що 

цей пристрій, як механічна система має 4s   ступені вільності, узагальненими 

координатами якої є C1 xq  , C2 yq  , 3q , 4q , а кінетична енергія 
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де M , m , 1I , 2I , e  – сталі фізичні величини. 

 

 

Рис. 1. Віброформувальний пристрій 
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У результаті виявляється, що для встановлення першого доданка рівняння 

(1) необхідно здійснити 62 операцій диференціювання. 

За алгоритмом Нільсена спочатку треба знайти загальну похідну за часом 
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Виявляється, що для встановлення першого доданка рівняння (2) необхідно 

здійснити 78 операцій диференціювання. 
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Висновки. З’ясована різниця очевидна й твердження про те, що рівняння 

Нільсена для механічної системи з s  ступенями вільності дозволяють скоротити 

кількість операцій диференціювання з s3  (як при застосуванні алгоритму 

Лагранжа) до 1s2   є безпідставним. 
У розглядуваному випадкові 1243s3  , 91421s2   й 

зазначена різниця мала б складати 3912   операцій диференціювання, чого й 

близько немає. 
Таким чином, застосування рівнянь Нільсена скорочує тільки кількість 

повідомлень про наміри про взяття потрібних похідних, але обсяг математичних 
дій, пов’язаних з безпосереднім диференціюванням, збільшується порівняно з 

рівнянь Лагранжа II-о роду. Зазначене скорочення може мати місце лише у разі, 

коли кінетична енергія T  механічної системи визначається єдиним доданком, 

який містить тільки одну змінну величину, чого у реальній дійсності, звісно, не 

існує. 
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Польоти Леві є ключовим поняттям у вивченні складних динамічних систем, 

включаючи нейронні мережі, завдяки їхній ефективності в задачах пошуку та 

навігації. Експерименти з активністю мозку (наприклад, за допомогою 

функціональної МРТ) демонструють, що під час виконання когнітивних завдань 


