Si consideri la famiglia di sistemi (p € un parametro positivo, negativo, o nullo)
Xy = pXz — X1
A":Z - _xg + x1
a) Si determino gli equilibri del sistema al variare di p (¢ ammesso un metodo grafico, ma ¢& preferibile
I’espressione analitica degli equilibri come funzioni di p).
b) Si analizzi la loro stabilita col metodo della linearizzazione.
¢) Si dica se ¢ possibile che il sistema abbia cicli per qualche valore di p.

d) Si identifichino le biforcazioni rispetto al parametro p, classificandone il tipo € il valore di p a cui
si verificano.

e) Per ciascuna biforcazione identificata, si traccino le isocline del sistema in corrispondenza di un
valore di p prima della biforcazione, e di un valore dopo. In tutti i diagrammi, indicare la direzione
delle traiettorie nelle regioni del piano di stato delimitate dalle isocline.

f) Ridisegnare tutti i diagrammi del punto precedente, aggiungendo i quadri di traiettorie locali agli
equilibri e qualche traiettoria che faccia capire il quadro globale.

, v
W) Fi70 —r Kaspra F’ xtep Ry > xo(p-re ) =0 £ x,.,,~+-Vr :

X ,=0 — K= X7 K Xe =~ Vf

(&
pco @=(00)  pro (@ (30) ,

2 (20, IF) (5 TF)

'%O

- i
. (“)EP" (t,»hf? i -2 X, l
a [ o I f-['.‘ = J’J < O g ;TQJ{J
AL %o J2 5
1/ /1 O (.l{ﬂ( - - )D )—a > 0 [ & [.h

o e | e Gl
& 0" | . “3p| e gpro
[¢2°)
C> (Ji\‘/ (F 921 4—_%f,3.. = i =3 x?,z D o OOU/\A!;.Q /pfz'-’};'i,--;_iﬁ ;.;;),2}/0#:{?(-\'
"37:, A, 6/ 4
N\

o ) r =0 lﬂ\?&f"co.,é LOUAL ﬁ),{kc@wo_“



- L o ¢ =0 Xo=—X ”2.
S e s Ao
,e' — a L] o
K= S XP X X, m0 4 Xqe i
\
NN/ &
gL
/ J

° a
A= +Xz_"“x; - X792 5 X, =K,

3 Ao

L] 3 L] -
Xp= =X+ X) = X550 o X, =X, 1 //




