
Для его производной имеет место оценка

V̇ ≤ −
t∫

t−h

p′(τ − t)
(

sin
ϕ(t)

4
− sin

ϕ(τ)

4

)2

dτ ≤ 0.

Множество {V̇ = 0} может содержать лишь движения ϕ(t) =
const, или ψ̇ ≡ 0, ϕ(t) = 2πk, k ∈ Z.

Согласно теоремам из [3, 4] получаем, что управление (3) реша-
ет поставленную задачу о стабилизации, при этом верхнее положение
маятника является глобально притягивающим.
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В работе [1] с помощью компьютерного моделирования установ-
лено наличие хаоса (в частности, странных аттракторов) в системах
дифференциальных уравнений

ẋ = y2 − x+ Az, ẏ = x, ż = y, (1)
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ẋ = yz − x+ Ay, ẏ = z, ż = x, (2)

ẋ = y2 + Az, ẏ = x− y, ż = y, (3)

ẋ = yz + Az, ẏ = x− y, ż = x, (4)

ẋ = yz + Az, ẏ = x− y, ż = y, (5)

ẋ = −x+ y + A, ẏ = xz, ż = y, (6)

ẋ = yz − x, ẏ = z + A, ż = x, (7)

ẋ = −x+ z, ẏ = x+ A, ż = xy, (8)

ẋ = −x+ z, ẏ = z + A, ż = xy (9)

при определенных значениях параметра A. Каждая из систем (1)–(9)
является диссипативной. Ниже будем считать независимую перемен-
ную t комплексной. Целью работы является исследование характера
подвижных (зависящих от начальных условий) особых точек реше-
ний системы (1)–(9). Системы (уравнения), общие решения которых
не имеют подвижных критических особых точек, называют система-
ми (уравнениями) Пенлеве–типа или Р-типа.

Теорема 1. Системы (1), (3) эквивалентны уравнению
...
y + ÿ − 2yẏ − Ay = 0, (10)

а системы (7), (8) — уравнению
...
y + ÿ − yẏ + Ay = 0. (11)

Системы (2), (4), (5), (6), (9) эквивалентны соответственно урав-
нениям ...

y + ÿ − yẏ − Ay = 0, (12)

z
...
z − żz̈ = z2ż − zz̈ + Az2, (13)
...
z + z̈ − zż + Az = 0. (14)

z
...
z − żz̈ = zz̈ + z2ż + Az2, (15)

y
...
y − ẏÿ = yÿ + y2ẏ − Ay2. (16)

Теорема 2. Ни одно из уравнений (10)–(12), (14) не является
уравнением Пенлеве–типа.
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Справедливость данного утверждения следует из того, что ни од-
но из уравнений (10)–(12), (14) не входит в список [2] уравнений...
u = P (t, u, u̇, ü), где P — многочлен относительно u, u̇, ü с анали-
тическими по t коэффициентами, общие решения которых свободны
от подвижных критических особых точек.

Следствие 1. Ни одна из систем (1)–(3), (5), (7), (8) не являет-
ся системой Р–типа.
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Рассматривается линейная стационарная сингулярно возмущенная
система с запаздыванием:

ẋ(t) = A10x(t) + A11x(t− h) + A2y(t), x ∈ Rn1, y ∈ Rn2,

µẏ(t) = A30x(t) + A31x(t− h) + A4y(t), t ∈ T = [0, t1],
(1)

x (0) = x0, y0(0) = y0, x(θ) = φ(θ), θ ∈ [−h, 0) . (2)

Здесь Aij, i = 1, 3, j = 0, 1, Ak, k = 2, 4, — постоянные матрицы под-
ходящих размеров; h > 0 — постоянное запаздывание; x0 ∈ Rn1, y0 ∈
Rn2, ϕ(θ) — непрерывная n1–вектор-функция; µ — малый параметр,
µ ∈ (0, µ0], µ0 � 1.

Пусть p ∆
= d

dt — оператор дифференцирования, e−ph — оператор за-
паздывания: e−phv(t) = v(t−h). В результате замены переменных в си-
стеме (1) с помощью невырожденного преобразования T (µ, e−ph) [1, 2]
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