Nichtlineare Regelungssysteme 1 Sommer 2019

Beiblatt 5: Attraktivitat impliziert nicht Stabilitat

Gegeben sei das folgende dynamische System 2. Ordnung

x3(xp — x1) + x5 ) x5 (x2 — 2x1)

X1 = X =
TR0+ 33?7 (2 +R)(1+ (2 +22)?)

mit der Ruhelage xg = 0. Das Phasenportrait des Systems im Bereich [—2,2] x [—2,2] ist

bzw. im ersten Quadranten
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zeigt, dafs xg = 0 zwar eine global attraktive Ruhelage ist, jedoch instabil im Sinne von Lyapunov.

(Prof. Johann Reger) Seite 1 28. Juni 2019



