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где A,B ∈ C(I,Rn×n), F,G ∈ C(Dρ̃,Rn×n), I = [0, ω], Dρ̃ = {(t,X) : t ∈ I, ‖X‖ < ρ̃},
ω > 0, 0 < ρ̃ 6 ∞, M, N — постоянные (n × n) -матрицы; функции F (t,X), G(t,X)
удовлетворяют в Dρ̃ относительно X условию Липшица (локально); F (t, 0) 6≡ 0, G(t, 0) 6≡
6≡ 0, r ∈ R.

Данная работа является продолжением [1]. Введем следующие обозначения:

Dρ = {(t,X) : t ∈ I, ‖X‖ 6 ρ}, µ1 = max
t
‖V (t)‖, µ2 = max

t
‖V −1(t)‖, α = max

t
‖A(t)‖,

ε = |r|, P = N−1M, Q = −V (ω), γ = ‖Φ−1‖, h1 = max
t
‖F (t, 0)‖, h2 = max

t
‖G(t, 0)‖,

m = max{‖P‖, ‖Q‖}, q = γµmω(α + L1 + εL2), p = γµmω(h1 + εh2),

где t ∈ I, 0 < ρ < ρ̃, µ = µ1µ2, Φ — линейный оператор, ΦX = PX −XQ, L1 = L1(ρ) >
> 0, L2 = L2(ρ) > 0 — постоянные Липшица для функций соответственно F (t,X), G(t,X),
‖ · ‖ — согласованная норма матриц; dV /dt = V B(t), V (0) = E — единичная матрица.

Установлено, что при выполнении условий [1]: detN 6= 0, матрицы P, Q не имеют общих
характеристических чисел, q < 1, p 6 ρ(1 − q) задача (1), (2) однозначно разрешима в об-
ласти Dρ. Ее решение представимо как предел равномерно сходящейся последовательности
функций, определяемых по алгоритму типа [2, 3]:

Xk+1(t) = −
{

Φ−1

[
P

ω∫

t

(A(τ)Xk(τ) + F (τ, Xk(τ)) + rG(τ, Xk(τ)))V −1(τ) dτ+

+

t∫

0

(A(τ)Xk(τ) + F (τ, Xk(τ)) + rG(τ, Xk(τ)))V −1(τ) dτQ

]}
V (t), k = 0, 1, 2, . . . ,

где X0(t) — произвольная матричная функция класса C(I,Rn×n), при этом ‖X0(t)‖ 6 ρ.
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Теорема. Пусть дифференциальная система ẋ = P (t)x с непрерывной ограниченной на
R матрицей P (t), приводимая на R к системе с постоянной матрицей, имеет ограничен-
ную на R отражающую матрицу [1, с. 30]. Тогда все решения этой системы ограничены
на R, а сама система устойчива.
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Теорема. Пусть вектор-функция q(t) представляет собой решение дифференциальной
системы ẋ = P (t)x, x ∈ Rn, t ∈ R, c непрерывной матрицей P (t). Тогда для любой
нечетной непрерывной скалярной функции α(t) решение дифференциальной системы ẋ =
= P (t)x+α(t)q(t) с начальным условием x(−ω) = 0 обладает свойством x(ω) = x(−ω) = 0,
каково бы ни было число ω. Если к тому же эта система 2ω -периодична, то всякое ее
решение x(t) с начальным условием x(kω) = 0, k ∈ N, будет 2k -периодическим.
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ПРИВЕДЕНИЕ АВТОНОМНОЙ СИСТЕМЫ ВТОРОГО ПОРЯДКА
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Основной результат доклада содержится в следующей теореме.
Расматривается система

ẋ = P (x, y), ẏ = Q(x, y), (1)

где P (x, y), Q(x, y) непрерывно дифференцируемые функции на всей плоскости.
Теорема. Пусть O(0, 0) является состоянием равновесия системы. Тогда система (1)

представима единственным образом в виде

ẋ =
δH

δy
(x, y) + xσ(x, y), ẏ = −δH

δx
(x, y) + yσ(x, y), (2)

где

H = sin ϕ

ρ∫

0

P (τ cosϕ, τ sinϕ) dϕ− cosϕ

ρ∫

0

Q(τ cosϕ, τ sinϕ) dϕ,

ρ2σ(x, y) =

ρ∫

0

τσ(τ cosϕ, τ sinϕ) dτ, σ(x, y) = div (P ; Q), σ(0, 0) =
σ(0, 0)

2
. (3)

Случай полиномиальной системы рассмотрен автором ранее (см [4]) с использованием
иного подхода. Подмеченные там закономерности и позволили перенести полученный там
результат на общий случай.


