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Для дифференциального уравнения F (ü, u̇, u) = 0 вводится поня-
тие стабильности решения. Имеем линеаризованное уравнение

a2∆ü + a1∆u̇ + a0∆u = 0. (1)

Рассматривая (1) как дифференциальное уравнение второго порядка
для ∆u, ставим для него обобщенную задачу Коши. Пусть, например,
t = t0, ∆u = U0, ∆u(3) = U3. Для того, чтобы свести обобщенную
задачу к классической, необходимо выразить ∆u̇ через U0 и U3. Диф-
ференцируем (1)

b3∆u(3) + b2∆ü + b1∆u̇ + b0∆u = 0. (2)

Те состояния t0, при которых определитель системы (1-2) a1b2 − b1a2

обращается в нуль, будем называть нестабильными порядка 0-3 (по
порядку задаваемых производных), а u̇ и ü нестабильными величина-
ми. Точно также можно определить нестабильность других порядков.
В качестве примера решается задача о сферическом движении твер-
дого тела, под действием моментов, зависящих от угловых скоростей.
Явление нестабильности, определенное для динамического (или ква-
зистатического) процесса, обобщается на нелинейные задачи изгиба
стержня, кручения идеально пластического стержня и изгиба оболо-
чек. В качестве возмущенных величин здесь выступают прогибы и их
производные по координате. Установлено, что приращения кривизны
депланации в задаче кручения (уравнения Д. Ивлева [1]) и кривизны
пластины (уравнения Феппля-Кармана) не определены при возмуще-
ниях прогиба и их производных в любых точках объекта.
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For the differential equation F (ü, u̇, u) = 0 the concept of stability of
the decision is entered. It is considered the linearized equation

a2∆ü + a1∆u̇ + a0∆u = 0. (1)

Considering (1) as the differential equation of the second order for ∆u,
we put for himit the generalized initial problem. Let, for example, t = t0,
∆u = U0, ∆u(3) = U3. To reduce the generalized problem to classical, it
is necessary to express ∆u̇ through U0 and U3. We differentiate (1)

b3∆u(3) + b2∆ü + b1∆u̇ + b0∆u = 0. (2)

Those conditions at which the determinant of system (1-2) a1b2 − b1a2

addresses in zero, we shall name unconstancy of 0-3 order (under the
order of derivatives set), and u̇ and ü unconstancy values. Precisely
also it is possible to define unconstancy of other orders. As an example
the problem of spherical movement of a rigid body, under action of the
moments dependent on angular speeds is solved. The phenomenon of
unconstancy determined for dynamic process, is generalized on nonlinear
problems of a bend of a core, torsion of ideally plastic core and a bend
of shells. Deflections and their derivatives on coordinate here act as the
variated values. It is established, that increments of curvature deplanation
in a problem of torsion (D. Ivlev’s equation [1]) and curvature of a plate
undetermined at variation of a deflection and their derivatives in any
points of object.
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