
4.3 Pit£forko bifurkacijosPirmosios eil
es simetrin
ese dinamin
ese sistemose mes galime steb
eti dar dvieju� r	u²iu�bifurkacijas, susijusias su valdan£iu�ju� parametru� i�taka. Bifurkacijos simetrin
ese sistemosei�vardijamos kaip Pi£forko bifurkacijos: superkritin
e ir subkritin
e.Normalioji dinamin
es sistemos. turin£ios superkritin¦ Pi£forko bifurkacij¡, forma yra
x
′ = rx− x

3
,o subkritin¦ �

x
′ = rx+ x

3
.Kaip matome nagrin
edami ²iu� dinaminiu� sistemu� normali¡sias formas, superkritin
es bi-furkacijos atveju tre£iojo laipsnio narys atlieka dinamin
es sistemos stabilizavimo vaidmeni�,t. y. jis yra tarsi gr¡ºinan£ioji j
ega sprendinius x(t) nukreipianti link ramyb
es ta²ko x∗=0.Tuo tarpu subkritin
es Pi£forko bifurkacijos atveju tre£iojo laipsnio narys destabilizuojadinamin¦ sistem¡ ir bet kuri¡ trajektorij¡ x(t), prasidedan£i¡ x0 6= 0 nukreipia i� begalyb¦,t. y. po baigtinio laiko mes gauname, kad x(t) → ±∞.Siekiant pasiprie²inti min
etai destabilizuojan£iai tre£iojo laipsnio nario i�takai i� dinami-n¦ sistem¡, neprarandant simetri²kumo savyb
es, yra i�traukiami auk²tesniu�ju� eiliu� nariai.Pirmasis narys, kuris gal
etu� stabilizuoti sistem¡ ir nepanaikintu� jos simetri²kumo savyb
es,yra x5. Tokiu b	udu gauname toki¡ sistem¡

x
′ = rx+ x

3 − x
5
.Penktosios eil
es narys ²ios dinamin
es sistemos bifurkacin
eje diagramoje nestabilias parabo-l
es ²akas (jas turime nagrin
edami normali¡j¡ dinamin
es sistemos su subkritine bifurkacijaform¡) apsuka ir pakei£ia ju� stabilum¡. B	utent ²is stabilizuojantis narys lemia tai,kad min
etos stabiliosios parabol
es ²akos bifurkacin
eje diagramoje egzistuoja su visomisvaldan£iojo parametro reik²m
emis r > rkrit.


