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 Каралып жаткан стационардык эмес динамикалык системанын фундаменталдык чечими түзүлөт. 
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В статье строится фундаментальная система решений рассматриваемой нестационарной динамической 
системы.        
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In the article is constructed a fundemantal system of considered nonstationary dynamical system. 
Key words: fundamental system, dynamics, solution, construction of solution, matrix. 

Введение 
Рассматривается одна нестационарная динамическая система, для которой строится 

фундаментальная система решений. Доказывается, что классические методы построения системы 
решений устарели. 

Дана нестационарная динамическая система 

                        
 3sin 0 1x t x    

Теорема 1. Пусть ряды  
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сходятся абсолютно. 
     Если решение (1) ищется в виде  

                   
 2 1 0 1 2, ..., , , , , z ...t

kx e z z z z z z
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неизвестный вектор,           (3)
 

  характеристический показатель, то разрешающее уравнение для (1) имеет вид [1] 
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символ Кронекера,  

есть элемент находящийся на пересечении p-ой строки, q-го столбца. 

   Доказательство.  Подставляя (2), (3) в (1) имеем  

   
2

0. 5p p q q
q

ip y a y





    



 

37 
 

НАУКА, НОВЫЕ ТЕХНОЛОГИИ И ИННОВАЦИИ КЫРГЫЗСТАНА №10, 2016 

                                        ..., 2, 1,0,1,2,...p     

Тогда бесконечную линейную алгебраическую систему (5) можно представить в векторной 
форме (4). 

Определение. Векторное уравнение (4) называется разрешающим уравнением для динамической 
системы (1). 

 Уравнение (4) относительно z называется разрешающим по той причине, что  зная решение 
векторного уравнения (4) можно найти решение динамической системы (1). 

Теорема 2. Если  2 1 0 1 2..., , , , , ...z z z z z z 


есть уравнение (4), то 

                                                         t
kx e z                                                                           есть 

решение динамической системы (1).  

   Доказательство. Бесконечная линейная система, соответствующая векторному уравнению (4) 

имеет матрицу  1A  , у которой декремент равен 1, где  q iqt
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

 пропорциональны 

минорам матрицы  1A   

  ..., 2, 1,0,1, 2,...q
k kz A q    . 

     Тогда решением динамической системы (1) будет  
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