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Рассматривается движение сферического маятника в случае, когда точка подвеса ко-
леблется вдоль наклонной прямой. Получено уравнение движения данного маятника. Вы-
явлена зависимость положения равновесия от угла наклона прямой осцилляции. Получены
условия, при которых верхнее положение равновесия становится устойчивым.

Рассмотрим сферический маятник на жестком невесомом стержне длины 𝑙 и грузом
массой 𝑚 при условии, что точка подвеса осциллирует вдоль некоторой прямой 𝑞 с часто-
той 𝜈 (рис. 1).

Ось осцилляции отклонена на угол 𝛽 от вертикальной оси 𝑂𝑧, угол 𝜑 - угол отклоне-
ния стержня от оси 𝑂𝑧, угол 𝛼 - угол поворота вертикальной плоскости, содержащей ось
осцилляции 𝑞 от плоскости 𝑂𝑥𝑧. В случае плоского движения, т.е. когда угол 𝛼 = 0, а
угол 𝛽 = 0, движение маятника хорошо изучено и известно, как эффект "маятника Ка-
пицы"[1]. В этом случае, при достаточно высокой частоте осцилляций подвеса 𝜈, верхнее,
обычно неустойчивое положение равновесия, становится устойчивым. Доказано, что в слу-
чае плоского движения и при 𝛽 > 0 существует два устойчивых положения равновесия:
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Положим 𝑚 = 1, 𝑙 = 1. Тогда движение сферического маятника (𝜑(𝑡)𝛼(𝑡), ) удовлетво-
ряют следующей системе уравнений:{︂

2𝜑̇𝛼̇ cos𝜑− 𝛼̈ sin𝜑 = 𝐴𝜈2 sin(𝜈𝑡) sin 𝛽 sin𝛼

−𝛼̇2 cos𝜑 sin𝜑+ 𝜑+ 𝑔 sin𝜑 = 𝐴𝜈2 sin(𝜈𝑡) (𝑐𝑜𝑠𝛽 sin𝜑− sin 𝛽 cos𝛼 cos𝜑)

Оказывается, что движение сферического маятника имеет также два устойчивых по-
ложения равновесия (при достаточно высокой частоте колебания): "верхнее𝜑* и "нижнее-
𝜑*, которые располагаются в вертикальной плоскости, проходящей через ось осцилляций.
Причем 𝜑* и 𝜑* совпадают с "верхним"и "нижним"положениями равновесия плоского ма-
ятника.
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Рис. 1. Сферический маятник
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