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8. Nichtlineare asymptotische Stabilitit ohne negative Figenwerte. Gib ein Beispiel eines
f € CHR™R") mit f(0) = O fiir das nicht jeder Eigenwert A € C von Df(0) die
Ungleichung Re A < 0 erfiillt, aber dennoch jede Losung x der Anfangswertprobleme (fiir
variierende g € R") (2)
o(t) = fz(t))
z(0) =z

fiir alle positive Zeiten definiert ist und lim;_,~ z(t) = 0 erfiillen.

Dies zeigt, dass der Satz aus der Vorlesung zwar ein hinreichendes Kriterium fiir asympto-
tische Stabilitdt an einem Gleichgewichtspunkt liefert, aber dass die Voraussetzungen aus
dem Satz asymptotische Stabilitdt nicht charakterisieren.

9. FEine partielle Umkehrung des Stabilititssatzes. Sei f € C*(R™;R"™) mit f(0) = 0. Ferner
gebe es einen Eigenwert A € C von D f(0) mit Re A > 0. Zeige, dass es fiir jede Nullumgebung

U ein g € U und eine Losung = : I — R" von (2)
a(t) = f(z(t))
z(0) =g

gibt so, dass ||z(t)]|, in einem Intervall der Form [0, ¢y] streng monoton wachsend ist.

Bemerkung: Alternativ kann die Aufgabe auch unter der vereinfachten Annahme, dass
A > 0 und dass es einen reellen Eigenvektor zu A gibt, bewiesen werden.

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




