4 Bifurkacijos pirmosios eiles dinaminése sistemose

4.1 Apibrézimas. Bifurkacijomis vadinami tokie kokybiniai dinaminés sistemos poky¢iai,
kuriy metu ramybeés taskai gali atsirasti arba iSnykti, gali pakisti ramybés tasky sta-
bilumas.

4.2 Apibrézimas. Dinaminés sistemos parametry reikSmes, kurios lemia bifurkacijas,
vadinamos bifurkacijos taskais. Patys parametrai vadinami dinaminés sistemos valdan-
Ciaisiais parametrais.

4.1 Balno — mazgo bifurkacija. Normalioji forma

Balno — mazgo bifurkacija yra pagrindiné bifurkacija, kuri gali sukurti arba panaikinti
ramybés taskus. Sios bifurkacijos metu, varijuojant dinaminés sistemos parametrus, du
ramybés taskai tiese artéja vienas prie kito, susiduria ir panaikina vienas kitg. Gali buti
ir taip, kad varijuojant parametrus atsiranda vienas, o véliau jau du ramybeés taskai.
Tarkime, kad nagrinéjame dinamine sistema, priklausanc¢ia nuo vieno parametro, t. y.

= f(z,r),

¢ia r — dinaminés sistemos valdantysis parametras.
Nagrinékime dinaminés sistemos elgsena arti bifurkacijos tasko (x*rg.), t. y. 8io
tasko aplinkoje skleiskime funkcija f(z,7) Teiloro eilute:
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Kadangi z* — ramybeés taskas, tai jame f(a* rg) = 0. Kadangi rg.; taske gauname

funkcijos grafiko liestine, tai jame %\(x*,rkrit) = 0. Tuomet nagrinéjama dinaminé
sistema gali buti uzrasyta normaligja balno — mazgo bifurkacijos forma
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diaa = Y, b= 3580, Siforma gaunama atmetus funkcijos f(z,7)
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4.2 Transkritiné bifurkacija

Nagrinéjant pirmosios eilés dinamines sistemas galima ir tokia situacija, kad ramybes
taskas egzistuoja visa laika, taciau keic¢iant valdanc¢iojo parametro reikSmes mes paste-
bime, kad pakinta to ramybés tasko stabilumas. Toks pasikeitimas dinaminéje sistemoje
yra vadinamas transkritine bifurkacija.

Normalioji dinaminés sistemos, patiriancios transkritine bifurkacija, forma yra
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Si dinaminé sistema primena logistine lygti.



