(Differentialekvationer I, ht07: F11, ti 9 oktober)

Homogena linjara autonoma system, forts.

Om den konstanta och reella 2 x 2-matrisen A har egenvardena A; och Ay, bada
# 0, har systemet x’ = Ax den enda kritiska punkten 0, som &r av nagon av
foljande typer:

Sadelpunkt
A1,2 reella, olika tecken
x(t) = c1eMky + cret?tk,

Nod
A1,2 reella, samma tecken
x(t) = c1eMky + ek,

Spiral
)\172 :aj:zﬂ, CJ!?QO
x(t) = cre*(acos ft — bsin ft)+
c2e® (b cos St + asin Ot)

Centrum
)\1,2 = iZﬁ,
x(t) = c¢q(acos ft — bsin ft)+
ca(b cos Bt + asin ft)

Oegentlig nod
A1 = Ag, reella, bara "en” egenvektor
x(t) = c1eMk + coe(tk + p)
(Ak = Xk, Ap = Ap + k)

Inhomogena linjara system, dvs x' = A(t)x + f(¢)

Om A é&r konstant och f(¢) bestar av summor av produkter av polynom,
cos, sin och exponentialfunktioner, kan ansats anvindas.

Allménnare, om fundamentalmatrisen ®(t) for det homogena systemet x' =

A(t)x ar kiéind: variation av parametrar,
satt x = ®(¢)u(t). Problemet blir ®(t)u’ = £(¢),

(med 1ésningen x(t) = <I>(t)/ @' (s)f(s)ds + ®(t)® " (t0)xo.)
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