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Blatt 11

Aufgabe 11.1 (20 Punkte) Betrachte

{¢=y+dmum»

) z,y € R.
y = ol|z], [yl),

Zeigen Sie das System ldsst sich transformieren in

< 2
{? U ol o), wweR
v = bu

oder in

U = au® + buv

{“:“ +o(lul, [o?), v € R

Aufgabe 11.2 (60 Punkte) (Normalform fiir Hopf-Bifurkation) Es sei r > 3.
Betrachte ein parametrisiertes C"-System

w:f(w,u), MERQ,

vom Parameter p € R. Es sei f(0,u) = 0 fur alle p in einer Umgebung von
1o = 0 und

Dy, f(0, po) = (g _Ow ) = A.

Zeigen Sie, dass das System durch Koordinatentransformation in

x,y € R,

T = —wy + aur — buy + a'pPr — V' py + (cx — dy) (2 + y?)
¥ = wx + apy + bux + o' p?y + V' pPx + (do + cy)(2? + y?)

verwandeln kann, fiir konstante Koeffizienten a, b, da’, V', c,d € R.

Hinweis: Betrachte das erweiterte System w :(‘)f(w"u) und eine Koordi-
/1, g
natentransformation der Form ( 1: ) = H(v,p) = ( v fl;(v,u ) ) fiir eine

1



neue Variable v = (z,y) € R% Es sei L = < § 8 ) und betrachte den
3x3

induzierten Operator adL auf

Py
H.={| P | : P.=P(z,y,;x) homog. Polyn. Grad. k}.
0

Fiir k = 2,3, bestimmen Sie die Dimension von Hj und die lineare Abbildung
adL (Achtung: der Fall von k = 3 erfordert langwieriges Rechnen). Weiter zeigt
man anhand der linearen Algebra, dass die Komplemente Gy von adL(Hy) sind:

0 0 0 0
Gy = {a(/m;£ - ,uyﬁ—y) +b( - gz uma—y) . a,b € R}

und
Gs = {d'vy + Vvy + cvs +dvy : 'V, c,d € R}
mit )
v = pPeg + ity gy,
vy = — 1Py g + iy,
vy = 2(@® + %) 5 +y(@® + %),
ve=—y(@® +y°) % + 2(@® + ) &

Damit begriindet man die Aussage aufgrund vom Satz 2.3.3’.
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