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10. Sei f ∈ C1(Rn;Rn) und x̄ ∈ Rn ein Attraktor des dazugehörigen dynamischen Systems.
Wir bezeichnen (1)

E(x̄) :=

{
x0 ∈ Rn : die Lsg x zum AW x(0) = x0 erfüllt t+(x0) = ∞ und lim

t→∞
x(t) = x̄

}
als das Einzugsgebiet von x̄. Zeige, dass E(x̄) eine offene Umgebung von x̄ in Rn ist.

Zur Erinnerung: Ein Gleichgewichtspunkt x̄ ist ein Attraktor, falls eine Umgebung U von
x̄ existiert so, dass jede Lösung x mit x(0) ∈ U für alle Zeiten existiert und limt→∞ u(t) = x̄
erfüllt.

11. Sei f ∈ C1(Rn;Rn) und x̄ ∈ Rn ein stabiler Gleichgewichtspunkt von f . Zeige, dass es
dann für jede Umgebung U von x̄ eine Umgebung U ′ von x̄ in U gibt so, dass jede Lösung
x mit x(0) ∈ U ′ für alle t > 0 existiert und x(t) ∈ U ′ erfüllt. (1)

Bemerkung: Die Definition eines stabilen Gleichgewichtspunktes unterscheidet sich von
der oberen Aussage! Zur Erinnerung:

Ein Gleichgewichtspunkt x̄ von f heißt stabil, falls es für jede Umgebung U von x̄ eine
Umgebung U1 von x̄ in U gibt so, dass jede Lösung x mit x(0) ∈ U1 für alle t > 0 existiert
und x(t) ∈ U (hier ist der Unterschied!) erfüllt.

12. Zeige, dass das dynamische System in R2, dessen Gleichungen in Polarkoordinaten durch (1)

ϕ̇ = 1, ṙ =

{
r4 sin(1/r), r > 0

0, r = 0

gegeben sind, einen stabilen Gleichgewichtspunkt im Ursprung besitzt, der jedoch kein
Attraktor ist.

Übungsblätter sowie aktuelle Informationen unter
https://www.uni-ulm.de/mawi/iaa/courses/ws13/dynamischesysteme.html


