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нейроконтроллера и провести его испытание на физической модели конструкции. 3. С целью наиболее полного з^ета свойств конструкций при нейросетевом управлении их напряженно-деформированным состоянием, рассмотреть вопрос соответствия архитектуры зшравляющей нейронной сети структуре управляемой конструкции. Разработать
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1.1. Управляемые конструкции Управляемые конструкции представляют собой систему автоматического управления напряженно-деформированным состоянием конструкций (САУ НДС). В систему входят помимо собственно конструкции управляющий модуль, средства прямой и обратной связи. Управление НДС открывает новые качественные
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