TRACCE DELLA SOLUZIONE
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Parto da P = 0.1 e cerco I’equilibrio instabile (Compute — Backward), lo seleziono (Select — Initial
Point) e lo continuo rispetto a P (memorizzo in eqP con Select — Curve — Actions — Rename).

Durante la continuazione trovo:
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Seleziono su eqP il punto di Hopf e continuo i cicli al variare di P (memorizzo in cicliPP), fissando
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Continuo rispetto a P anche 1’equilibrio (X, 0) (memorizzo in eqKP). Si ha solo una transcritica in
P=0.1333 LType » Tnibal foint Equilbeva , foro x4 a k=T

e X, 0, Po! &mﬁMfg ,orwmrdfmufb:Qi
Diagrammando eqP, cicliPP ed egKP, ottengo
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Dalla curva eqP seleziono il punto di Hopf e determino la biforcazione di Hopf (cambia il tipo di

curva!!! Type — Curve — Hopf) al variare di K e P (vanno attivati come parametri attivi) (memorizzo
in hopfPK1 - forward - e hopfPK2 - backward). — Fermorst el punto dv Bogoanov -Ta kewe BT

Dalla curva eqP seleziono il punto di nodo-sella LP e traccio la biforcazione nodo-sella al variare di
K e P (vanno attivati come parametri attivi) (memorizzo in nsPK1 e nsPK2, fermarsi al punto CP in
cui x2 = 0 e in cui si aggancia la transcritica).

Dalla curva eqP seleziono il punto di transcritica BP e traccio la biforcazione transcritica al variare
di K e P selezionando come curva Branch Point (codim 1) (K e P vanno attivati come parametri attivi)
(memorizzo in tcPK1 e tcPK2).
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Manca una curva di biforcazione omoclina che “chiude” il quadro di biforcazione (in particolare, il
passaggio tra le regioni 2 e 5.
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Nota: Al punto a) abbiamo visto
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Prima perd vediamo se c¢’¢! Mi metto sul ciclo per K = 1.3 e P =

0.19

0.14 (ci. =

[0.5 0.5] in

[0, 1.5]x[0, 0.8]) prendendo I’ultimo punto dopo un transitorio come condizione iniziale sul ciclo e

producendo il ciclo che memorizzo nella curva ciclo.

Nello Starter Menu clicco su Select Cycle. Attivo P e Period. MaxStepSize=0.5. Continuo cosi i cicli

al variare di P (memorizzo in cicliP) ottenendo
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L’omoclina si ha per P circa paria 0.1618 (K= 1.3).
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0.155

0.16 '{ 016
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Cerchiamo dunque I’omoclina (fare riferimento al documento Continuare biforcazioni omocline con

Matcont sul sito del corso http://home.deib.polimi. 1t/r1na1d1/tds/matcont/homcont pdf).
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Determino 1’equilibrio di tipo sella vicino alla biforcazione omoclina e che sard in esso coinvolto.

ool .
Simulo per K=1.3 P=0.155 (Prom=0.1618 circa) e condizioni iniziali [0.5 0.5]. La sella & vicina

al punto [1.265, 0.04]. Imposto tale punto come punto di equilibrio (Type — Initial Point —
Equilibrium) e forzo MatCont a trovare 1’equilibrio sella pitl vicino al variare di P (metti la Pausa con
Options — Pause in At Each Point!) (memorizzo in sellaP).
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Seleziono il punto iniziale di sellaP.

Type Curve — Connection Saddle
Fisso Uparaml = 1, eps0 = 0.01, Interval (Integration data Menu) = 80

Con Compute produco la varieta instabile della sella.
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Scegliendo Select Connection nello Starter Menu viene scelto il punto piu vicino all’autovettore



Si attivano ora P, Sparam1 ed eps] nello Starter Menu per trovare il valore di P tale per cui la varieta
instabile della sella r_aggmnge I’autovettore stabile della sella (Compute Backward). Cio accade
quando il parametro Sparam]1 si annulla (viene visualizzato il messaggio SParam equal to zero).
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Memorizzo la curva in connsaddleP e su questa seleziono come punto iniziale HTHom: Sparam equal
to zero.

Nello Starter Menu attivo P, T ed epsl. Compute. Quando epsl1 raggiunge }1 suo valore di tolleranza

0.01, ho raggiunto la biforcazione omoclina (viene visualizzato il messaggio epsl is small enough).

Seleziono su quest’ultima curva il punto HTHom: eps1 is small enough, scelgo la curva Homoclinic
to Saddle e attivo P, K e T. Produco cosi la curva di biforcazione omoclina (memorizzo in
omoclinaPK1 e omoclinaPK2), fissando MaxStepSize a 1 e MaxNumPoints a 500.

Il diagramma finale & pertanto
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Sezione di Poincaré (.. \forzato\toro\sezmne d1 _pomcare\pomcare rescons_forced.m)
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Esponenti di Liapunov (...\forzato\toro\esponenti_di_liapunov\Liapunov_primo_esponente.m)
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