4.4 Neidealios bifurkacijos

Ankstesniajame skyrelyje aptartos ir su simetrija siejamos Pit¢forko bifurkacijos téra
idealiy bifurkacijy atvejis, t. y. tam tikra realiy dinaminiy sistemy aproksimacija. Tac¢iau
realiuose uzdaviniuose mes dazniau sutinkame neidealius atvejus. Norédami stebéti, kas
nutinka dél minéto netobulumo, tirsime pirmosios eilés dinamine sistema
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¢ia h — netobulumo parametras.

Tirdami neidealias bifurkacijas laikysime, kad vienas parametry (h arba r) yra fiksuotas.
Nagrinédami uzraSyta dinamine sistema, pastebime, kad su parametro h reiksme lygia
nuliui, gauname normaligja dinaminés sistemos, kurioje stebime superkritine Pit¢forko
bifurkacija, forma. Simetrija yra prarandama, kai netobulumo parametras h # 0. Siuo
atveju bifurkaciné diagrama issiskiria j dvi dalis: yra viena atskira ir stabili virSutiné dia-
gramos dalis, bei apatiné diagramos dalis, turinti dvi Sakas: stabiliaja ir nestabiliaja. T.y.
su r < 0 mes turime vieng stabilyji ramybeés tasSka, o teigiamoms valdanciojo parametro
reikS§méms (r > 0), turime net tris ramybeés taskus (du stabiliuosius ir viena nestabilyjj).
Taciau jdomu tai, kad apatinéje diagramos dalyje esanti parabolé yra nepasiekiama, jei
mes tiesiog tolygiai didiname valdanciojo parametro r reikSmes. Tik esant gana dideliems
dinamineés sistemos sutrikdymams galime pasiekti nestabiligja arba stabiligja parabolés
Sakas. Labai panaSiai galime apibudinti ir ta situacija, kai yra fiksuotas valdantysis
parametras 7. Tuo atveju, kai r < 0, turime tik vieng (visada nepriklausomai nuo h
reik8més stabilyjj) ramybés taska. Kai r > 0, tai priklausomai nuo parametro h reiksmeés
galime turéti viena (stabilyjj) , du (viena stabilyjj, o kita pusiaustabilyjj) arba tris (du
stabiliuosius ir viena nestabilyjj) ramybés taskus.



