
Шарик радиуса r катается без проскальзывания по желобу в форме параболы . Требуется:
1) Выбрать наиболее удобную динамическую переменную (обобщенную координату), записать дифференциальное уравнение, описывающее процессы в системе;
2) Определить тип нелинейности, выделить малый безмерный параметр, характеризующий степень нелинейности;
3) Получить выражение для частоты малых колебаний в линейном приближении ( в нулевом порядке по параметру нелинейности0;
4) [bookmark: _GoBack]Сохраняя в уравнении нелинейные члены первого порядка малости, с помощью метода последовательных приближений исследовать зависимость от амплитуды колебаний частоты ( в случае кубической нелинейности) либо смещения положения равновесия ( для квадратичной нелинейности)
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