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Figure 2. Example duffing oscillator
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Понятие гиперболического аттрактора  

   Множество       называется гиперболическим аттрактором динамической системы,     

если       –  замкнутое топологическое транзитивное гиперболическое множество и 

существует такая окрестность             , что                          . 

   К хорошо известным гиперболическим аттрактором относится соленоид Смейла – 

Вильямса и аттрактор Плыкина. 

  Соленоид Смейла – Вильямса получается посредством преобразования в себя 

тороидальной области                       , где       - единичная окружность, а       - единичный 

диск в      . Тогда ,                    ,                                                                                , где k>2  

определяет сжатие “по толщине”, задает соленоид как подмножество            .  
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Гладкое семейство нелинейных  управляемых систем 

обыкновенных дифференциальных  уравнений  

                                     , 

                                 

зависящих от вектора управляющих параметров  u . Пусть 

требуется стабилизировать неустойчивый предельный       

цикл            периода T, являющийся решением системы 

семейства  при   u=0   и             .Пусть при тех же 

значениях параметров  u=0 и           семейство  имеет 

регулярный или сингулярный аттрактор. Тогда 

стабилизация цикла                 решается  по закону 

обратной связи с запаздыванием вида 

                                            , где K — матрица 

коэффициентов передачи. Начальное условие x(0)    

выбираем   в достаточно малой окрестности орбиты цикла, 

то решение  x(t)  системы  

                                                              c обратной связью  

при            может сходиться к искомому  неустойчивому  

циклу                . 
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  Система с запаздыванием 

Система уравнений, содержащая гиперболический  аттрактор 
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Figure 2. Example duffing oscillator
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         K=0 
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K=2π , τ =0.15 
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Figure 2. Example duffing oscillator
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K=2π , τ =0.06 
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K=2π , τ =0.07  
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              K=0.01π ,  τ = 16  
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