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Исследуемая динамическая система

u̇j = d(uj+1 − uj) + λ[−1 + αf(uj(t− 1))− βg(uj)]uj , j = 1,m, (1)

u1 = um+1,

m ≥ 2, λ� 1, β > 0, α > 1 + β,

uj = uj(t) > 0, f(u), g(u) ∈ C2(R+),

0 < βg(u) < α, f(0) = g(0) = 1;

f(u), g(u), uf ′(u), ug′(u), u2f ′′(u), u2g′′(u) = O(1/u), u→ +∞.
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Линейная импульсная система

ẏj = d[exp yj+1 − exp yj ], j = 1,m− 1, (2)

yj(+0) = α− 1
α− β − 1yj(−0),

yj(1 + 0) = yj(1− 0)− α

α− 1yj(+0),

yj(α+ 0) = (1 + β)yj(α− 0),

yj(α+ 1 + 0) = yj(α+ 1− 0)− α

1 + β
yj(α+ 0),

ym = −
m−1∑
k=1

yk.



Модельное отображение

Φ(z) :

 z1
...

zm−1

→
 y1(T0)

...
ym−1(T0)

 , (3)

y1(−0) = z1, . . . , ym−1(−0) = zm−1,

T0 = α+ 1 + (β + 1)/(α− β − 1).

Теорема
Любой грубой неподвижной точке z∗ отображения (3), в системе (1)
соответствует цикл периода T0 с теми же свойствами устойчивости.
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Метод исследования
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Результаты исследования: двумерный случай

m = 3 :

{
ẏ1 = d[exp y2 − exp y1],
ẏ2 = d[exp y3 − exp y2],

Φ(z) :
(
z1
z2

)
→
(
y1(T0)
y2(T0)

)
.
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Области с одинаковыми сценариями фазовых
перестроек
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Основные бифуркации в области A1
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Основные бифуркации в области A2
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Основные бифуркации в области A2
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Основные бифуркации в области A3
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