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Доказано [2], что решение zα(x,t) задачи (7) существует для достаточно широкого 
круга функций zT(х), а решение уравнения (6) с начальным условием z0(х)=zα(x,t0), 
0<t0<T, при t=T сходится к заданной функции zT (х) при t0→0. 

Следовательно, решив задачу (8), а затем положив в (2) u0(x)=uα(x,t0), 

u1(x)=
t

txu


 ),( 0 , 0<t0<T, получим решение системы (1), (2), (3), которое при при t0→0 

сходится к решению, удовлетворяющему условию (4). 
Преимущество предлагаемого непрерывного метода состоит в том, что для полу-

чения лучших приближений к решению исходной задачи (1), (3), (4) здесь при чис-
ленной реализации метода следует сделать несколько шагов по времени в регуляризо-
ванной задаче (8) вместо того, чтобы, как в случае метода с дискретным параметром 
регуляризации, решать регуляризованную задачу Коши при некотором новом значе-
нии параметра регуляризации. 
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О СИСТЕМАХ, АССОЦИИРОВАННЫХ  
С СИММЕТРИЧЕСКИМ ПРОСТРАНСТВОМ SU(4)/S(U(2)×U(2)) 

В работе построено представление Лакса для двух систем дифференциальных 
уравнений в частных производных второго порядка. 

Запишем структурные уравнения симметрического пространства 
SU(4)/S(U(2)×U(2)) в виде 
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где   - спектральный параметр,  
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 – произвольные константы. Подстановка форм (2),(3) в струк-
турные уравнения (1), приводит  к системе уравнений Эйлера-Лагранжа для лагран-
жиана 

 
т.е. соотношения (1)–(3) определяют представление Лакса для данной системы. 
Представление Лакса для второй системы, ассоциированной с симметрическим 

пространством SU(4)/S(U(2)×U(2)), получим, полагая 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Подстановка форм (4) в (1) приводит к системе уравнений Эйлра-Лагранжа для 

лагранжиана 
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Она допускает редукции к некоторым известным системам. 
Полагая  получим систему уравнений Эй-

лера-Лагранжа для лагранжиана 

 
Интегрируемые системы с лагранжианом вида 

 
изучены в работах Мешкова А.Г. и Демского Д.К. ([1], [2]). 

Кроме того, система  допускает редукцию к системе Лунда-Редже (комплексному 
sin-Gordon), которая в свою очередь является известным интегрируемым обобщением 
уравнения sin-Gordon. Действительно, полагая  по-
лучим систему уравнений Эйлера-Лагранжа для лагранжиана 
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Далее, полагая придем к системе с лагран-
жианом 

 

– комплексный sin-Gordon. Отсюда, при VVV  21 ,0 получим уравнение sin-
Gordon. 

Метрика 

,)()(
2

2221
2

22 dVdVVtgds   

ассоциированная с последним лагранжианом, используется при описании «чернодыр-
ной» модели (black hole) в теории поля. В работах [3],[4] построено представление 
Лакса класса систем, которые содержат эту «черндырную» метрику. В том числе, по-
лучено представление Лакса для системы с лагранжианом 

,coscos2 42 VVk  

которую можно рассматривать как двойной комплексный sin-Gordon. 
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КАЧЕСТВЕННО-ЧИСЛЕННОЕ ИССЛЕДОВАНИЕ  
ОДНОЙ ВЗАИМОСВЯЗАННОЙ СИСТЕМЫ 

В работе исследуются различные режимы, наблюдающиеся в системе связанных 
осцилляторов. Изучается влияние начальных условий и параметров системы на изме-
нение фазовых портретов. 

Рассматривается система дифференциальных уравнений, описывающая динамику 
связанных маятников: 

  sinА  (1) 

где 1

ni   – n-вектор фазовых переменных,  
1

ni   – n-вектор внешних воздействий, 


