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Как известно, хаотические системы чрезвычайно чувствительны к внешним воздей-
ствиям. Эта особенность послужила предпосылкой для создания новых методов управ-
ления нелинейными системами и подавления в них хаоса. В данной работе изучается
возможность стабилизации хаотических колебаний в системах с гиперболическим ти-
пом аттрактора посредством обратной связи и синусоидального возмущения.

Множество Λ называется гиперболическим аттрактором динамической системы, ес-
ли Λ — замкнутое топологически транзитивное гиперболическое множество и суще-
ствует такая окрестность U ⊃ Λ, что Λ = ∪t≥0f nU . К хорошо известным относят-
ся гиперболический аттрактор Плыкина. Гиперболический аттрактор Плыкина распо-
лагается на двухмерной области T = S2, где S2 — единичная окружность. Тогда
f : T 7→ T, f (x, y, z) = (cosφ sinφ, sinφ sinφ, cosφ), где значение k > 2, и представ-
ляет собой подмножество T ⊂ R3.

В настоящее время,к гиперболическим аттракторам типа Плыкина [1] проявлен боль-
шой интерес, при моделировании сердечной аритмии и атмосферных процессов. Аттрак-
тор Плыкина представлен следующей системой уравнений:

Ẋ = −2εY 2Ω1(cos(ω2 cosω1t)− X sin(ω2 cosω1t))+
kYΩ2(cos(ω2 sinω1t)− X sin(ω2 sinω1t)) sinω1t,

Ẏ = 2YΩ1(X cos(ω2 cosω1t) + 2−1(1− X2 +Y 2) sin(ω2 cosω1t))−
kΩ2(X cos(ω2 sinω1t) + 2−1(1− X2 +Y 2) sin(ω2 sinω1t)) sinω1t + D(K, τ),

Ω1 = (2X cos(ω2 cosω1t) + (1− X2 −Y 2) sin(ω2 cosω1t))(1 + X2 +Y 2)−2,

Ω2 = (−2X sin(ω2 sinω1t) + (1− X2 −Y 2) cos(ω2 sinω1t))(1 + X2 +Y 2)−1 + 2−1/2.

В настоящей работе показано, что посредством обратной связи Y и временной задер-
ки τ вида D(K, τ) 7→ K(Y (t−τ)−Y (t)) можно выводить данную систему на регулярный,
хаотический и циклический режим.

Данный метод Пирагаса может быть использован в управлении и для других типов
хаотических динамиких моделий аттракторов [2].
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