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A kaotikus (azaz véletlenszert, ergodikus) illetve stabilis viselkedés nemcsak
mechanikai rendszereknél alapvetd (pl. kaotikus a gazmolekulak mozgésa
vagy a tézsdei arfolyamok véltozasa, stabilis a bolygorendszer). Az ergodelmélet
alapjain tul az el6adas célja egyszerti modelleken keresztiil bemutatni azokat
az alapveté mechanizmusokat, amelyek egyrészt a kaotikus viselkedéshez
vezetnek, mésrészt azt a lenytigozé képet, amely a bolygérendszer stabil-
itasat, s6t annak torékenységét is mutatja.

A legegyszeriibb kaotikus dinamika a nevezetes Arnold macska: a sikbeli
torusz (= egységnégyzet Osszeragasztott szemkozti oldalakkal) 6nmagéba

21 } matrix altal. Ennek két szemléltetése alabb

valo leképezése az A = { 11

lathato:

A kis nevezsk probléméajatol eltekintve csak bizonyitas nélkil ismertetem
a stabilis viselkedest leirod, izgalmas, de technikailag igen nehéz KAM-elméletet.

A modszerek szamos teriileten is alkalmazhatoak: szamelmélet, algebra,
sztochasztika, statisztikus fizika, stb.

Csiitortok: 10.30-12.00 (elsS el6adason: februar 10 esetleg val-
toztathato6). Helye: H 605.

Az elGadésrol elektronikus jegyzet késziilt, elérhets:
www.math.bme.hu/~ szasz/dinrend /dinrend.pdf



