(Signaler & system I, ht08: L2, on 3 september)

Mer om lésningar till homogena linjara ODE, (ZC4.1)

Ekvationen skrivs ater L(y) = 0, dar L = a,(x)D" + ...+ a1(xz)D + ao(z). Vi
antar fortfarande att a,(z),...,a1(x), ap(z), g(x) ar definierade och konti-
nuerliga i ett intervall I och a,(x) # 0 for alla z € 1.

En fundamentalmangd l6sningar till L(y) = 0 &r en méangd {y1, ¥, ..., Yn}
av n stycken linjart oberoende losningar.

Sats: L(y) = 0 har en fundamentalméngd 16sningar.

Sats: Om {y,...,y,} ar en fundamentalméngd 16sningar till L(y) = 0, kan
varje 10sning skrivas y = 11 + ... + ¢p¥y, (allménna lésningen).
Fundamentalméngden &r alltsa en bas for losningarna.

Om inhomogena ekvationer

Sats: Allm&nna 16sningen till L(y) =g ir y = yp + yp, dér
yp, r allménna 16sningen till den homogena ekvationen L(y) = 0 och
Yy, ar en losning till L(y) = ¢ (en ”partikulérlosning”).

Sats: Om L(y,,) = ¢; och y, = c1yp, +. . . +Cryp, sa ar L(y,) = c1g1+. . . +Cr G-
Fallet med konstanta koefficienter, (ZC4.3, 4.4)

Vi repeterade (fran tidigare kurser) hur funktionerna i en fundamentalméngd
l6sningar till p(D)y = 0 svarar mot nollstillena till polynomet p(m) och
hur vi sedan kunde finna partikularlosningar till den inhomogena ekvationen
p(D)y = g med ansats om g ar en summa av produkter av polynom och funk-
tioner e**, cos (Bx, sin fx. Se boken!

Den vasentliga skillnaden mot det allménna fallet med icke-konstanta koefhi-
cienter ar att vi har har en enkel metod att finna 16sningarna i en fundamen-
talméngd (med det karakteristiska polynomet).

Variation av parametrar, (ZC4.6)

Lat {y1(x),...,yn(x)} vara en fundamentalméngd lésningar till den ho-
mogena ekvationen L(y) = y™ + P,_;(z)y™ ™ + ... + Py(z)y = 0,
dar P,_4,..., Py(z), f(z) ar kontinuerliga i intervallet I (standardform).

For varje n ggr deriverbar funktion y(z) finns entydiga ui(x), ..., u,(x) sa att
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ett linjart ekvationssystem med entydigt bestidmda v} (z),...,u, (). In-

tegration av dem ger ui(x),. .., u,(x) och l6sningen till L(y) = f(x):

Y(x) = wa(@)y1 (@) + - . - + un(T)yn().



