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Rys. 9 Solitony odgrywaja równie uniwersalna role w opisie ewolucji czasowej rozwiazan równania
KdV, jak fala Burgersa w opisie rozwiazan równania Burgersa. Mozna wykazac, ze dowolne

zaburzenie poczatkowe spelniajace warunkiuo(x) x-+-oo O oraz uo(x) ~ Orqzpada sie

(rys. 9) na pewna liczbe solitonów oraz oscylujacy ogon, którego amplituda zanika nie wolniej
1

niz --. Po dostatecznie dlugim czasie pozostaja wiec tylko solitony poruszajace sie na prawo ze
VI ,

stala predkoscia proporcjonalna do amplitudy.
W trakcie ewolucji wieksze solitony doganiaja mniejsze, przez moment tworza z nimi wspólna

paczke falowa, a nastepni.e odsuwaja sie juz z prawej strony od soli tonu mniejszego. W rezultacie
sol itony ustawiaja sie w kolejnosci wzrastajacych amplitud. Potem nastepuje juz tylko ich
wzajemne oddalanie sie od siebie na skutek róznic predkosci.
Rozpatrywane przez nas równania: KdV i Burgersa odgrywaja szczególnie wazna role w teorii
fal nieliniowych. Przyczyna lezy w tym, ze scisle równania hydrodynamiki i aerodynamiki sa

zbyT skomplikowane, zebysmy mogli znalezc ich pelne rozwiazania i trzeba sie uciekac do metod
przyblizonych.
Uwzglednienie najwazniejszych poprawek do równania (2) wynikajacych z dyspersji i dyssypacji
na ogól prowadzi do równania KdV lub Burgersa. Inna, niezwykle wazna cecha tych równan
jest mozliwosc wyznaczenia (pomimo nieliniowosci) rozwiazan ogólnych, co stwarza mozliwosc
daleko glebszego wnikniecia w nature fal nieliniowych niz pozwalaja na to elementarne .
rozwazania tego artykulu.
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W numerze 1/1982 rozpoczelismy serieZadan, których nie umiemy rozwiazac
nastepujacym:
Dany jest okrag i trzy punktyA, B, P. Narysowac proste przezA i B
wyznaczajace na okregu takie cieciwyUW i XY, zeby prosteUX i WY
przecinaly sie w punkcieP.
Istotnie nie umielismy rozwiazac tego zadania, a dzis, dzieki naszemu

Czytelnikowi, Karolowi Kaminskiemu (uczniowi V klasy TM w Piotrkowie
Trybunalskim), juz umiemy. Nadeslal nam bowiem nastepujace rozwiapnie
(uzywal tylko linijki!):
Przez punktA kreslimy dowolna siecznak uzyskujac punktyQ i R i dalej, jak
na rysunku, znajdujemy kolejno proste i punkty l, l', S, T, m, o, O, n, U, W,
p, p', X i Y. Rozwiazanie to jest dobre, bardzo za hie dziekujemy.
Pozostalym Czytelnikom dajemy teraz szanse - nie czytajcie dalej, sami wykazeie
poprawnosc rozwiazania.
Sposób dowodu, który tu proponujemy. opiera sie na twierdzeniu Pascala
nalezacym do geometrii rzutowej i mówiacym co nastepuje: Przeciwlegle boki
szesciokata wpisanego w stozkowa (a wiec nie tylko okrag, ale równiez elipse,
parabole badz hiperbole) przecinaja sie na jednej prostej.

Ze wzgledu na rzutowosc tego twierdzenia (ostatnim razem o geometrii
rzutowej pisalismy wDelcie 5/1982) w przypadku euklidesowym moga
oczywiscie miec miejsce trzy mozliwosci: pierwsza - opisana w twierdzeniu
(jesli wszystkie punkty prZeciecia istnieja), druga - gdy istnieja tylko dwa,
prosta przez noe przechodzaca jest równolegla do nieprzecinajacych sie
przeciwleglych boków szesciokata, trzecia - gdy wszystkie pary boków
przeciwleglych zlozone sa z prostych równoleglych. Wykorzystamy to
twierdzenie do dowodu, ze prostaX Y przechodzi przez punktA. W
szesciokacieQ S T Y W Uboki przeciwlegle przecinaja sie w punktachp, O,
a wiec i trzecia para bokówprzeciwleglych musi sie przeciac w punkcieZ
lezacym na prostejo.W szesciokacieX U Q R T Ydwa przeciecia toP i Z,
a wiec i trzecia para(Q R i X Y) musi sie.przeciac na prostejo,a wiec
w punkcie A. Konstrukcja p. Karola Kaminskiego jest wiec poprawna
i rozwiazuje takze zadanie dla wszystkich stozkowych. Udowodnienie jego
stwierdzenia, ze o ile prostan nie bedzie przecinala okregu w dwóch
punktach, to dla takiego okregu i takich punktówA, B, P rozwiazanie nie
istnieje, pozostawiamy Czytelnikom.
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