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Odwzorowanie logistyczne
x(n+1) = r·x(n)[1 – x(n)]

Przypadek  0 < r < 1  
Wykres odwzorowania dla r = 0,5
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Wartości zmiennej stanu 
dla warunków początkowych

x(1) = 0,300, x(1) = 0,700, x(1) = 0,950
Parametr r = 0,5
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Odwzorowanie logistyczne
x(n+1) = x(n)[1 – x(n)]

Przypadek  1< r < 3  
Wykres odwzorowania dla r = 2,0
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Wartości zmiennej stanu 
dla warunków początkowych

x(1) = 0,1; x(1) = 0,4; x(1) = 0,6
Parametr r = 0,5
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Odwzorowanie logistyczne
x(n+1) = r·x(n)[1 – x(n)]

Przypadek  r > 3  
Wykres odwzorowania dla r = 3,2
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Odwzorowanie F2

dla odwzorowania logistycznego 
x(n+1) = F[x(n)]  dla r = 3,2
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Odwzorowanie F4

dla odwzorowania logistycznego 
x(n+1) = F[x(n)]  dla r = 3,2
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Zmienna stanu jako funkcja czasu
dla warunków początkowych

x(1) = 0,48; x(1) = 0,55; x(1) = 0,66 ; 
x(1) = 0,73 ; x(1) = 0,79 ; x(1) = 0,84 

Parametr r = 3,2

0 2 4 6 8 1 0 1 2 1 4 1 6
0 . 4

0 . 4 5

0 . 5

0 . 5 5

0 . 6

0 . 6 5

0 . 7

0 . 7 5

0 . 8

0 . 8 5

0 . 9



Odwzorowanie F4

dla odwzorowania logistycznego 
x(n+1) = F[x(n)]  dla r = 3,95
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Zmienna stanu jako funkcja czasu
dla warunków początkowych

x(1) = 0,48; x(1) = 0,55; x(1) = 0,66 ; 
x(1) = 0,73 ; x(1) = 0,79 ; x(1) = 0,84 

Parametr r = 3,95
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Drgania generowane dla warunków początkowych
x(1) = 0,300 (niebieska linia)  

oraz x(1) = 0,301 (zielona linia)
Parametr r = 3,95
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Drgania generowane dla warunków początkowych
x(1) = 0,300 (niebieska linia)  

oraz x(1) = 0,301 (zielona linia);
Parametr r = 3,95; Przedział czasu <1,20>
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Drgania generowane dla warunków początkowych
x(1) = 0,300 (niebieska linia)  

oraz x(1) = 0,301 (zielona linia);
Parametr r = 3,95; Przedział czasu <115,135>
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Autokowariancja drgań generowanych dla 
warunków początkowych x(1) = 0,300 (niebieska 

linia) oraz dla x(1)=0,301 (zielona linia); 
Parametr r = 3,95
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Widmo (DFT) drgań generowanych dla warunków 
początkowych x(1) = 0,300 (niebieska linia) oraz dla 

x(1)=0,301 (zielona linia); Parametr r = 3,95
Widmo wyznaczono dla sygnałów bez składowej stałej.
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Odwzorowanie F4

dla odwzorowania logistycznego 
x(n+1) = F[x(n)]  dla r = 4,00
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Autokowariancja drgań generowanych dla 
warunków początkowych x(1) = 0,300 (niebieska 

linia) oraz dla x(1)=0,301 (zielona linia); 
Parametr r = 4,00
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