AALBORG UNIVERSITET
MATI1
MARTIN RAUSSEN

DIFFERENTIATION
INTEGRATION OG
DYNAMISKE SYSTEMER

4. LEKTION
12. SEPTEMBER 2006

Repetition og perspektivering

kl. 8:15 - 8:45 i G5-112.

Typiske 2D lineaere systemer og deres ge-
nerelle losning. Egenveerdier og karakteri-
stik af ligeveegstpunktet. Faseportreetter.

Opgaveregning
k1.8:45 - 10:30 i grupperummene.

Opgaver:

e Givet et system x] = f1(x1,x2), %) =
f2(x1,x2). Antag at fo(u1,up) = 0 for
en vektor [uq,uy] € R? Hvad siger
denne information om lesningskur-
verll igennem punktet (11, 12)?

e P4 basisaret leerte I hvordan man le-
ser en homogen linezer anden ordens
differentialligning x” + ax’ 4+ bx = 0
ved hjelp af redderne i karakterlig-
ningen A% +aA + b = 0. Interpreter
denne differentialligning som et sy-
stem af to koblede linezere differen-
tialligninger, find det karakteristiske
polynomium, egenveerdier, egenvek-
torer, losninger (se ssammenfatningen
nedenfor). Sammenlign de to meto-

der.
e fra [HSD], kap. 2, s. 38, opg. 4, 100

e fra [HSD], kap. 3, s. 59/60, opg. 8, 11.

Forelaesning:

kl. 10:30 — 12:00 i G5-112.

Vink: lesningskurvens tangent
2Vink: x] = —x1,x) =?
3Vink: x] =2,x5, =0

Mil og indhold:

Dynamiske systemer svarende til generel-
le invertible (2 x 2)-matricer opferer sig pa
samme mdde som vi sd det i et af de fore-
gdende typiske eksempler. Det skyldes at
en sadan matriks er simileer til en af de ma-
tricer vi har undersogt (“normalformen”).
Og losningerne til systemer svarende til si-
mileere matricer er relateret til hinanden pa
en simpel og overskuelig made. Helt gene-
relt far man folgende klassifikation af lige-
veegtspunkter: Der er

e dreen, kilder eller sadelpunkter, hvis
matricen har to lineeert uafhengige
egenvektorer svarende til reelle egen-
veerdier

e spiraldreen, spiralkilder eller center-
punkter hvis matricen har to kom-
pleks konjugerede egenveerdier

e et overgangstilfeelde hvis matricen
har en egenveerdi af algebraisk mul-
tiplicitet to med tilsvarende egenrum
af dimension en.

Det kan afgeres pa en overskuelig ma-
de, hvilket af tilfeelde man har at gere med,
hvis man plotter talparret (detA, trA) i
planen — se Figure 4.1 i leerebogen (s. 63).

Viundersoger iovrigt de forskellige los-
ningers opfersel for t — tco.

Generelle losninger — en sammenfatning

to linezert uafhengige egenvektorer
v, vo med tilherende reelle egenveer-
dier Aq, As:
C1€A1tV1 + Cze)‘thz, C1,C e R
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kompleks egenvektor A = a + i med til- Litteratur:

herende egenvektor v = vy 4 ivy:
e“[(Cicospt  + Cosinft)vi  + [HSD], kap. 3.4 -4.1,s.49 - 57, 61 — 64.
(—Cysin Bt + Cycos Bt)vy], C1,Co €

R. Naste gang:

en egenveaerdi A med alg. multiplicitet 2 Torsdag, den 14.9., k. 8:15 — 12:00.
egenvektor v samt vektor w med [jtteratur: [HSD], kap. 4.2, s. 64 — 71. Ho-
AR‘;V =Awtwv meomorfi. Konjugerede systemer. Hyper-
(G4 Cot)v+ Cow], G, G € R polske (system)-matricer.
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