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4.3.2 Hénon Heiles and Surface of Section Method . . . . . . . . . . 135
4.3.3 Quartic Potential and Surface of Section Technique . . . . . . 136

5 Nonlinear Dissipative Systems 139
5.1 Fixed Points and Stability . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 139
5.2 Trajectories . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 144
5.3 Phase Portrait . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 148
5.4 Liapunov Exponents . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 150
5.5 Generalized Lotka-Volterra Model . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 153
5.6 Hyperchaotic Systems . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 155
5.7 Hopf Bifurcation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 158
5.8 Time-Dependent First Integrals . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 161

6 Nonlinear Driven Systems 163
6.1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 163
6.2 Driven Anharmonic Systems . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 166



THE NONLINEAR WORKBOOK 
© World Scientific Publishing Co. Pte. Ltd.
http://www.worldscibooks.com/chaos/6883.html

CONTENTS xi

6.2.1 Phase Portrait . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 166
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