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SZTE TTIK Szamitogépes Optimalizalds Tanszék

Kornyezetiink megértésének egy gyakran hasznalt modja a korilottiink zajlo
folyamatok modellezése. A modellalkotas meglehetdsen nehéz feladat, hiszen két egymasnak
ellentmond6 feltétel kielégitésére kell torekedniink, amely folyamatos egyensulytartast
igényel az egyszeriiség ¢s a realitas hataran.

A minket koriilvevd valds dinamikai rendszerek tokéletes leirasa lehetetlen feladat,
azonban az egyszeriibb modelleken keresztiil torténd vizsgalatok is sok mindent elarulhatnak
e rendszerek természetérdl. A dinamikai rendszerek mozgéasat differencidlegyenlet
rendszerekkel szokds leirni, melyek megolddsai legtobbszor nem hatarozhatdoak meg
pontosan, csupan azok numerikus kozelitései adhatok meg. Ezen approximaciok pontossagat
nagymértékben befolyasolja, hogy a vizsgalt egyenleteknek Iéteznek-e matematikai
értelemben vett kaotikus megoldésai. Az ilyen rendszerekben a kaotikus viselkedés jellegébol
adodoan kivételes odafigyeléssel kell végrehajtanunk a kozelitések kiszamitasat, kiilondsen
nagy figyelmet szentelve a végrehajtott szamitassorozatok soran halmoz6dé kerekitési hibara
¢s az ebbdl eredd szamitasi pontatlansagra.

Egy rendszer kaotikus mivoltanak eldontése a mai napig rendkiviil nehéz feladat.
Napjainkra konkrét rendszerek kaotikussdganak detektalasdban egyre nagyobb mértékii a
szamitogép térhoditasa. A szakirodalomban erre szamos példat talalhat az érdeklédd olvaséd
(Hénon leképezés, 16patkd leképzés, stb.).

J. H. Hubbard 1999-ben publikalta cikkét, amelyben egy sejtést fogalmazott meg az
altala bemutatott kényszerrezgéses fékezett inga kaotikus mivoltat illetéen. E kaotikus
trajektoriak (mozgas palyak) 1étezésének formalis bizonyitasa csak joval késébb, tobb mint 10
évvel a sejtés utan keriilt publikalasra. A cikk bar belatta e nehezen megfoghat6 tulajdonsag
egzisztencidjat, a kaotikus trajektéridk megtalalasdnak lehetséges modjardl nem esett benne
sz6. Dolgozatunkban egy olyan megbizhaté numerikus médszert ismertetiink, amely alkalmas
tetszOleges, de véges hosszan rogzitett viselkedést, kaotikus ingamozgéashoz tartozd
lehetséges inga kezddallapotok megtaldldsara. Eljarasunk C/C++ nyelvii megvalositasa és a

kiilonb6z6 hosszusagu eldirt viselkedéseken elért eredmények szintén bemutatasra keriilnek.



