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Â íàñòîÿùåå âðåìÿ ìåòîäû êà÷åñòâåííîé òåîðèè äèíàìè÷åñêèõ ñèñòåì øèðîêî è
ýôôåêòèâíî èñïîëüçóþòñÿ äëÿ èññëåäîâàíèÿ áîëüøîãî êîëè÷åñòâà âàæíûõ ôèçè-
÷åñêèõ ÿâëåíèé. Îäíàêî ýòà òåîðèÿ èñêëþ÷àåò èç ðàññìîòðåíèÿ ìíîãèå ñèñòåìû,
èìåþùèå áîëüøîå ïðàêòè÷åñêîå çíà÷åíèå. Ýòî ñèñòåìû, ñîäåðæàùèå íåãëàäêèå
ôóíêöèè. Íàïðèìåð, ýëåêòðè÷åñêèå öåïè ñ ïåðåêëþ÷àòåëÿìè, ñèñòåìû ñ òðåíèåì,
ìíîãèå ñîöèàëüíî-ôèíàíñîâûå ñèñòåìû è ò.ä. Äèíàìè÷åñêèå ñèñòåìû òàêîãî ðîäà
îáëàäàþò áîãàòîé äèíàìèêîé, êîòîðóþ íåâîçìîæíî èññëåäîâàòü, ïîëüçóÿñü ëèøü
êà÷åñòâåííîé òåîðèåé íåïðåðûâíûõ äèíàìè÷åñêèõ ñèñòåì.

Â ðàáîòå ïðåäñòàâëåíî èññëåäîâàíèå êîëåáàíèé óäàðíîãî îñöèëëÿòîðà ñ îäíîé
ñòåïåíüþ ñâîáîäû, êîòîðûå îïèñûâàþòñÿ êóñî÷íî-ãëàäêîé ñèñòåìîé
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Ðàññìîòðåíû áåçóäàðíûå è óäàðíûå êîëåáàíèÿ îñöèëëÿòîðà, à òàêæå ñëó÷àé
ðåçîíàíñà. Ïîëó÷åíû óñëîâèÿ, ïðè êîòîðûõ ïðîèñõîäèò ïåðèîäè÷åñêîå äâèæåíèå.

Ïðè îïðåäåëåííûõ óñëîâèÿõ â ìîìåíò äîñòèæåíèÿ ÷àñòèöåé îãðàíè÷èòåëÿ ñêî-
ðîñòü ìîæåò ñòàòü ðàâíîé íóëþ. Â òàêîì ñëó÷àå ÷àñòèöà íå óäàðÿåòñÿ îá îãðàíè÷è-
òåëü, à ¾ïðîñêàëüçûâàåò¿. Òàêóþ áèôóðêàöèþ â ñèñòåìå íàçûâàþò áèôóðêàöèåé
êàñàíèÿ. Íàéäåíû óñëîâèÿ, ïðè êîòîðûõ ïðîèñõîäèò ýòà áèôóðêàöèÿ, ïîñòðîåíà
áèôóðêàöèîííàÿ äèàãðàììà. Òàêæå â ñèñòåìå èìååò ìåñòî ñåäëî-óçëîâàÿ áèôóð-
êàöèÿ.

Äëÿ ïîñòðîåíèÿ êîëåáàíèé îñöèëëÿòîðà áûëà íàïèñàíà ïðîöåäóðà ñ ïîìîùüþ
ïðîãðàììíîãî ïàêåòà Maple. Âõîäíûìè ïàðàìåòðàìè ïðîöåäóðû ÿâëÿþòñÿ: êîýô-
ôèöèåíò âÿçêîãî òðåíèÿ ν, ÷àñòîòà âîçìóùàþùåé ñèëû ω, êîýôôèöèåíò âîññòà-
íîâëåíèÿ r, íà÷àëüíîå ïîëîæåíèå s0, íà÷àëüíàÿ ñêîðîñòü v0 è ÷èñëî èòåðàöèé n.
Ïðîöåäóðà ïîçâîëÿåò ïðîèëëþñòðèðîâàòü ðàçëè÷íûå ñëó÷àè: çàòóõàþùèå êîëåáà-
íèÿ, ÿâëåíèå ðåçîíàíñà â ñèñòåìå, ïåðèîäè÷åñêèå êîëåáàíèÿ.

Áîëåå ïîëíóþ êàðòèíó ìîãëî áû äàòü èññëåäîâàíèå îòîáðàæåíèÿ

(si+1, vi+1) = P (si, vi). (3)
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