
4.4 Neidealios bifurkacijosAnkstesniajame skyrelyje aptartos ir su simetrija siejamos Pit£forko bifurkacijos t
eraidealiu� bifurkaciju� atvejis, t. y. tam tikra realiu� dinaminiu� sistemu� aproksimacija. Ta£iaurealiuose uºdaviniuose mes daºniau sutinkame neidealius atvejus. Nor
edami steb
eti, kasnutinka d
el min
eto netobulumo, tirsime pirmosios eil
es dinamin¦ sistem¡
x′

= h + rx− x3,£ia h � netobulumo parametras.Tirdami neidealias bifurkacijas laikysime, kad vienas parametru� (h arba r) yra �ksuotas.Nagrin
edami uºra²yt¡ dinamin¦ sistem¡, pastebime, kad su parametro h reik²me lygianuliui, gauname normali¡j¡ dinamin
es sistemos, kurioje stebime superkritin¦ Pit£forkobifurkacij¡, form¡. Simetrija yra prarandama, kai netobulumo parametras h 6= 0. �iuoatveju bifurkacin
e diagrama i²siskiria i� dvi dalis: yra viena atskira ir stabili vir²utin
e dia-gramos dalis, bei apatin
e diagramos dalis, turinti dvi ²akas: stabili¡j¡ ir nestabili¡j¡. T.y.su r 6 0 mes turime vien¡ stabilu�ji� ramyb
es ta²k¡, o teigiamoms valdan£iojo parametroreik²m
ems (r > 0), turime net tris ramyb
es ta²kus (du stabiliuosius ir vien¡ nestabilu�ji�).Ta£iau i�domu tai, kad apatin
eje diagramos dalyje esanti parabol
e yra nepasiekiama, jeimes tiesiog tolygiai didiname valdan£iojo parametro r reik²mes. Tik esant gana dideliemsdinamin
es sistemos sutrikdymams galime pasiekti nestabili¡j¡ arba stabili¡j¡ parabol
es²akas. Labai pana²iai galime apib	udinti ir t¡ situacij¡, kai yra �ksuotas valdantysisparametras r. Tuo atveju, kai r 6 0, turime tik vien¡ (visada nepriklausomai nuo hreik²m
es stabilu�ji�) ramyb
es ta²k¡. Kai r > 0, tai priklausomai nuo parametro h reik²m
esgalime tur
eti vien¡ (stabilu�ji�) , du (vien¡ stabilu�ji�, o kit¡ pusiaustabilu�ji�) arba tris (dustabiliuosius ir vien¡ nestabilu�ji�) ramyb
es ta²kus.


