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Shrnuti z minulého tydne

' = f(x), f € C(D,R?),D C R?je oteviena (1)

1. Je-li trajektorie ohranicena pro ¢t — oo, pak jeji w-limitni mnozina
obsahuje bud stacionarni bod nebo cyklus.

2. Cyklus musi mit ve svém vnitfku stacionarni bod.

3. Obsahuje-li w-limitni mnozina stabilni uzel nebo ohnisko, pak
obsahuje jen tento bod.

4. w-limitni mnoZina neobsahuje Zadné nestabilni stacionarni body.
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Charakteristické sméry

Uvazujme autonomni systém

P(z,y
Q(z,y) @

'

x
'

Yy

kde P, Q € C(D,R), kde D je oteviena mnozina, D C R? [0,0] € D a
P(0,0) =Q(0,0) = 0.

Zavedenim polérnich soufadnic x = r cos p, y = rsin ¢ dostaneme
systém ve tvaru
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Charakteristické sméry

Uvazujme autonomni systém

P

:c' T,y
2
Y =Q(z,y) @

kde P, Q € C(D,R), kde D je oteviend mnozina, D C R? [0,0] € D a
P(0,0) =Q(0,0) = 0.

Zavedenim polérnich soufadnic x = r cos p, y = rsin ¢ dostaneme
systém ve tvaru

" = P(rcos,rsinp) cos ¢ + Q(r cos ¢, rsin ) sin ¢
/

r¢’ = Q(rcos g, rsiny)cosp — P(rcos g, rsin ) sin ¢

(3)
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Definice

Smér ¢ = g se nazyva charakteristickym smérem pro systém (2)
jestlize existuje posloupnost (ry,, ¢,) takova, ze
1.

0<rp,—0, oo = o pPro n — oo,

(P(rp, cos ©n, Ty s @y ), Q(17, COS @p, Tpsinp,)) #0 pro n €N
3. pron — o0

Q (1, €OS Py, Ty SIN 0, ) €08 g — Py, COS 0y, T, SN ) SiN (g

\/PQ(rn COS P, T, SIN oy, ) + Q2 (7, COS P, T, SIN Py,

— 0
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Véta
Je-li ¢¥(r) kladnd a spojitd funkce pro r > 0 takovd, Ze plati

lim ¢(r) =0

r—0+
a limity
. P(rcose,rsinyp)
= 1
plp) = lim o) ,
. Q(rcosp,rsingp)
= 1
== 5m

existufi stejnomérné pro ¢ blizkd o, pricem? p*(p) + ¢*(p) # 0, pak
© = o je charakteristickym smérem pravé tehdy, kdyz

q(0) cos o — p(po)sinpg = 0.
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Véta
Necht f,g € C(D,R), kde D C R? je oteviend mnoZina, [0,0] € D. Bud
A= (aij)?jzl requldrni konstantni matice. Predpokldadejme, Ze

i L@l +le@yl _
(@,9)—(0,0) |z| + [yl

Pak ke kazZdému charakteristickému smeéru g systému

' = anx + ay + f(z,y),

(4)
Y = anz + axny + g(z,y)

ezistuje redlny vlastni vektor matice A magici smér o a naopak smér
wo kazZdého redlného vlastniho vektoru matice A je charakteristickym
smérem rovnice (4).
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Dusledek
Predpoklddejme, Ze funkce P, Q) jsou spojité a maji spojité parcidlni
derivace druhého tdadu v okoli bodu [xg,yo] a Ze P(xo,y0) = Q(z0,Y0) =

0. Necht
0P(z0,y0) 9P (z0,%0)
A= ox Jy
- 9Q(z0,50)  9Q(z0,Y0)

ox Jy

je requldrni matice. Pak ke kaZdému charakteristickému sméru @g sys-
tému .
z' = P(x,y),

y/ = Q(:v,y) (5)

v bodé€ [xo,yo] existuje redlny vlastni vektor matice A magici smér ¢g a
naopak smer ¢y kaZdého redlného vlastniho vektoru matice A je charak-
teristickym smérem systému (5) v bodé [z, yo).
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