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Aufgabe 18: Wir betrachten erneut das Modell einer Futterkette aus Aufgabe 12.
Zeigen Sie, dass sich das System mit Hilfe der Beziehung u; + us + u3 = 1 auf zwei
Variablen zu

b= a(l—w) —wfiw). film) =
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reduzieren lasst. Fertigen Sie fiir das reduzierte System 2D-Phasenbilder an (zum
Beispiel mit der Numlab-Toolbox). Verwenden Sie dabei

0(%1 | [—olg, 2] | [—ol.tg, 2]
04| 0,2 |[-05, 2]
0.7 | [<0.5, 3] | [~2, 5]

als Parameter und Wertebereiche.
(6 Punkte)

Aufgabe 19: Gegeben sei das zeitdiskrete dynamische System (R, 7Z, (¢"),ez), mit

1

Plu) =

e Sei U das offene Intervall U = (0, 2). Zeigen Sie, dass [, ¢"(U) ein Attrak-
tor ist und geben Sie diesen Attraktor explizit an.

e Beweisen Sie, dass das obige dynamische System einen globalen Attraktor
besitzt, der nur aus einem Punkt besteht.

(6 Punkte)



Aufgabe 20: Gegeben sei das durch die Abbildung ¢(u) = sin(u) + u erzeugte zeit-
diskrete dynamische System.

Implementieren Sie — fiir ein-dimensionale Systeme — den in der Vorlesung vorge-
stellten Box-Unterteilungs-Algorithmus zur Approximation relativer globaler At-
traktoren M.

Fihren Sie 10 Verfeinerungsschritte durch und zeichnen Sie nach jedem Schritt
die librig gebliebenen Intervalle. Verwenden Sie in Schritt 2 des Algorithmus je-
weils 10 Aquidistant verteilte Testpunkte pro Intervall.

Starten Sie ihr Programm mit den Intervallen

e 1 =11, 5]
e =11, 7]
o 3 =11, 11]

und interpretieren Sie die erhaltenen Ergebnisse.
(6 Punkte)



