Prednaska 3

Priklad 8 UwvazZujme nelinedrny autonomny systém
y"(t) + 3y (1) +4y°(t) — y(t) = 0.

Uloha. Ndjdite singuldrne body a rozhodnite o stabilite v okoli singuldrnych bodov. Na-
kreslite vysledny fdzovy portrét nelinedrneho systému — urobte zdver tykajici sa globdlnej
stability.

Riesene:

1. Stavové rovnice (SKT):

2. Singuldrne body:

Linearizdcia v okoli singuldrnych bodowv:

oL o4 0 1
Jakobiho matica  J(xs) = % % = [1 —1222(8) _3]
Ox1  Ox2 1
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(a) Pre singuldrny bod 'z, = [8} je charakteristickd rovnica linearizovaného systému,

J(lws)zﬁ 1} = det[sI—J(lxs)}:det{s -1

— 2 _
-3 -1 s+3}_3 +as -1,

teda pdly siu

_ —-3+£0+4
-

s1 = 0.3028, s = —3.3028.

51,2

Singuldrny bod *x, = [8} je nestabilnyg a podla korenov charakteristickej rovnice je

jeho fazovy portrét sedlo.

(b) Pre singuldrny bod *x, = {0(')5] je charakteristickd rovnica linearizovaného systému

0 1 s -1
J (2$5) = [_2 _3] = det [sI— J (1335)] = det [2 5—1—3] = 5?4+ 35+ 2,

teda poly si sy = —1, sy = —2. Singuldrny bod *x, = [ 05} je stabilny a podla

korenov charakteristickej rovnice je jeho trajektoria stabilny uzol.
c¢) Pre singuldrny bod >z, = —U9 plati rovnaky zdver ako pre singuldrny bod *x,.
0

Fdzové trajektorie: aby sa dalo rozhodnit o globdlnej stabilite, je nutné zakreslit fazové
trajektorie v celej fazovej rovine
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Obr. 3.1: Fazovy portrér nelinearneho systému
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