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Динамика осциллятора при фиксированном значении управляющего параметра. Рассмотрим 
результаты численного моделирования системы (1) при различных значениях управляющего параметра. 
Оно проведено в среде MATLAB с помощью встроенного решателя дифференциальных уравнений ode45, 
автоматически определяющего параметры решения. Здесь и далее приняты следующие начальные ус-
ловия: x0 = 0,02, y0 = 0, z0 = 0. Изображения аттракторов системы (1) для δ = 0,2 и δ = – 0,4 представлены 
на рис. 1, а и б, соответственно. Графики изменения во времени первой переменной пространства со-
стояний системы (1) для δ = 0,2 и δ = – 0,4 приведены на рис. 2. Можно видеть, что при δ = 0,2 колебания 
сосредоточены преимущественно в положительной области, а при δ = – 0,4 – в отрицательной. 

Общее представление о влиянии управляющего параметра δ на траекторию системы (1) в простран-
стве состояний дает бифуркационная диаграмма на рис. 3, а. Для сравнения на рис. 3, б, приведена бифур-
кационная диаграмма при управлении по параметру α. Область значений управляющего парамет ра, в ко-
торой существуют хаотические колебания и наблюдается аттрактор типа «двойной завиток», отмечена 
красным цветом. Можно видеть, что при больших отрицательных значениях параметра δ колебания про-
исходят только в отрицательной области. С ростом величины δ все больше колебаний наблюдается в по-
ложительной области и все меньше – в отрицательной, до тех пор пока все колебания не сосредоточатся 

Рис. 1. Формы аттракторов для различных значений управляющего параметра δ: 
а – δ = 0,2; б – δ = – 0,4

Fig. 1. The forms of attractors for different values of control parameter δ: 
a – δ = 0.2; b – δ = – 0.4

Рис. 2. Динамика первой переменной пространства состояний системы (1)  
при различных значениях управляющего параметра δ: 

а – δ = 0,2; б – δ = – 0,4 
Fig. 2. The dynamics of the first state-space variable for the system (1)  

at different values of control parameter δ: 
a – δ = 0.2; b – δ = – 0.4


