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В данной работе изучается эволюция колебаний в системе с гиперболическим     

аттрактором посредством обратной связи с постоянной временной задержкой. 

 Множество Λ называется гиперболическим аттрактором динамической системы, 

если Λ — замкнутое топологически транзитивное гиперболическое множество и 

существует такая окрестность U  , что 0

n

tU f U  . К хорошо известным относятся 

гиперболический аттрактор Плыкина, который располагается на двухмерной области 
2F S , где 2S  — единичная окружность. Где ( , , ) ( sin ,sin sin ,cos )f x y z cos     , 

тогда :f , где значение k>2, и представляет собой подмножество 3 . 

 В настоящее время,к гиперболическим аттракторам типа Плыкина [1] проявлен 

большой интерес, при моделировании сердечной аритмии и атмосферных процессов. 

Аттрактор Плыкина представлен следующей системой уравнений: 

 

 

 

 

2

1 2 1 2 1

2 2 1 2 1 1

2 21
1 2 1 2 12

2 21
2 2 1 2 1 1 ,2

1 2 1

2 cos( cos ) sin ( cos )

cos( cos ) sin( sin ) sin ,

2 cos( cos ) (1 )sin ( cos )

cos( sin ) (1 )sin( sin ) sin ,

(2 cos( cos ) (

Y

X Y t X t

kY t X t t

Y Y X t X Y t

k t X Y t t D

X t



    

    

    

    

 

    

 

     

    

   2 2 2 2 2

2 1

2 2 2 2 1 1/2

2 2 1 2 1

1 )sin( cos ))(1 ) ,

( 2 sin( sin ) (1 ) s( sin ))(1 ) 2 .

X Y t X Y

X t X Y co t X Y

 

   



 

   

        

             (1)               

          В настоящей работе показано, что посредством обратной связи Y и постоянной 

временной задержски τ вида D(K,τ) = K(Y(t-τ) - Y(t)) можно наблюдать эволюцию 

данной системы от хаотического к регулярному режиму.  

          Данный метод Пирагаса может быть использован  и для контроля других типов 

хаотических динамик и моделей аттракторов [2]. 
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