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9. Henon-Abbildung (s. 3.2) mit = 1,4 und b= 0,3.

(a)
b—1+4/(b—1)2+4a

(b) Fixpunkte: (3.1)— Zrp1,2 = -
(c)
—2az 1
Dbr= l b 0}

: d) FP,: Mjp~1,9/—0,15, FP_: A1y & —3,2/0,09 — Beide Fixpunkte sind insta-
- / / _
: bil, da ein Eigenwert der Jacobi-matrix im Fixpunkt auBerhalb des Einheitskreises

liegt.
(e) Beide Fixpunkte sind nichtorientierte Sattel (flipping saddle).

3. Zeitdiskretes System mit Periode-2-Orbit

(a)



Bemerkung 6.4 e Viele NW-Kriterien (zur asympt. Stab. von AP oder zu Eind. asympt.
Verh.) benutzen genau diese Lyapunov-Funktion und basteln die ndf. von ¥ mit Struktur-
kriterien (wie 'keine Masche/Schnitt ohne Widerstand’) unter Verwendung des Theorems
der gefarbten Bogen (Colored Branch Theorem, CBT). Allerdings lassen diese Kriterien
nur positive Widersténde zu.

e Allerdings konnen AP trotz (lokal) negativer Wid. asympt. stabil sein. Diese NW-Kriterien
‘sind eben wie Lyapunovs 2. Methode sehr konservativ.

e Immer, wenn ein lineares System (z.B. eines mit negativen Widerstinden) nur Eigenwerte
mit R(EW) < 0 hat existiert eine Lyapunov-Funktion mit der quadratischen Form v =
2’ Mz, M - pdf. Nur sieht sie sonstwie aus. [Aqu1potent1all1nlen = Elhpsen Hauptachsen
# uc—, 1, —Achsen] v
\ V= CZ\// _L/’Z 4 (M")/ l())
[ 7D \ '\: 2 7 '
V= )(7".(, Y 0 )\) | :

Bild: E-niveaus: Kreise, 'gerade’ E)lhpsen schlage Ellipsen » ﬁ Ql e /5
—= Beispiel: 'mittlerer’FP des Tunnel-Oszillators:
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Bild: nichtlineares Differenznetzwerk; 'R—L—kubischRH C

Annahme: Tunnel-Diode hat kubische Kennlinie bzgl. des AP:

Ai(Au) ={gAu(Au — o) (Au + o) G >0

Mit | | Caw =
OAUZC LA’L% i L/, D/, - &
2 T \ N
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folgt u NcH

V=

3 = CAug™Ele 4 T, “'ZL

:

dt di (6.5)

= AuAi, + AupAig, (6.6)

= AyeBiy, — Bj(Aug)}+ (—RAiL — Audiy, (6.7)
( —_——

= @Au (Au — ug) (Au + ug) — RAZZL (6.8)
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1. Term nicht ndf. wkeme Aussage " '

[ist bei lokal negativem Wid. und DER Lyapunov-Funktion auch nicht zu erwarten)
[Wére der Wid. im FP 101&&}1 passiv/positiv, wire ndf. gesichert.]
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Bild: Kennhme 1, Te1m (Poly. 4. Glades) v— Sattel
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Bild: e(t) — R — C|(L — E), i = g(p) = a®

0. Zustinde: w und ¢ , ¢t - Aug -

ey

1. Zustandsgleichungen aufstellen (evtl mit assoziiertem resistiven Netgwerk: C— U L)

o e - -
f L%/{) /{ fe v»g,‘g».q‘,-"( = y /'j 9, 7’/, At !/ W/ = /]

f,l‘?
e—1u 1 A . ' ’
o= 1 "

Cu = ———g(p)

gb:u—E

(9.37)

B Albeltspunkt(el) fire= 0 bestimmen (entwedel an der DGL oder am DC-OP-Netzwerk)

o= B,io = ~E/R, ¢0 = g7 (iv) = (~F/(R) "t} b= g(R) =l
: e ‘_{m.m};m@m%,~__m.ﬂ.
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% Bild: DC-OP-Netzwerk e, L — |,C —: I
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3. Differenz-Zustandsgleichungen - DG L(zg + Az, e) — DGL(a:o, ) (evtl. aus nichtlinearer

}
e ’9’“_l§lgw1mlgnale1satzschaltung Ulsplung in den AP schieben) ~

OX*C X—Xbe—Au - \“ ‘r’;f’

 Chi = ——— = g(po+Ap) + g(0)
,/’ ?’ ) 4 ;‘"; — A'U: ' ¢ (U(-}‘
(("".-_-r sl . ° 7 Y (3900A‘P + 3900A90 + Ay ) o/
o L— L Al = 0( ﬁa;;m/
Ap = Au : A <= ° (O 38)
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Bild: lefelenz—Netzwelk E —3 | L —— Ly

4. DGLn WAqmvalenz del Systeme
Been fonnsts F

Bild: Blockdiagramme '&tquivalenﬁer Systeme I,
flz) = 3(,0% z+ 3(,00 2+ 1 2°
Hf Hf H{

al= 3((() —fo‘f)-— 1 7?54’
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