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5. Übung 11.1.2013 (Fr. 3. Dst. TOE 315)

1. Welche Bifurkation findet bei der logistischen Abbildung (s. Übung 3, Aufgabe 3) beim
Parameter α = 3 statt? (Name und qualitatives Verhalten vor und nach der Bifurkation)

2. Zeigen Sie, dass das System

ẋ = r − x − exp(−x)

eine Fold-Bifurkation druchläuft, wenn r variiert wird. Geben Sie den Bifurkationspara-
meter r0 an!1

3. Untersuchen Sie die Stabilität des trivialen Fixpunktes des Van-der-Pol-Oszillators (s.
Übung 4, Aufgabe 3) in Abhängigkeit des Parameters r1 der Kennlinie des nichtlinearen
Widerstandes

u = r(i) = −r1i + r3i
3

Welche Bifurkation findet bei r1 = 0 statt? (Name und mögliches qualitatives Verhalten
vor und nach der Bifurkation)

Zusatz:

1. Klassifizieren Sie das folgende System (analog/zeitdiskret, autonom/nichtautonom ...):

ẋ = −x − αx3 + α sin(ωt)

ẏ = −y − αy3 + α cos(ωt)

Weisen Sie mit Hilfe der Lyapunov-Funktion
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eindeutiges asymptotisches Verhalten (UAB) nach. ((x1, y1), (x2, y2) seien zwei verschie-
dene Lösungen zu verschiedenen Anfangswerten des Systems.)

1aus Strogatz ’Nonlinear Dynamics and Chaos’


