31. marts 1998

Facitliste til Dvelsesopgaver

Opgavesaet dateret 18/3 1997
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et e cER
ce 3’ +1, ceR.

2
et” —1.

|0 N|w

+t Int. Hvis ¢ = 0 gar lgsning mod 0 for ¢t — 0.

o41/2 o41/2
ce 2T e 2T,

r=—-In(A—e3), A >0, —co <t <In(A) —3.
= (2¢73" —1)Y/2 — 00 < t < (In8)Y/3.

r =645, t>In(2).

r=(1—-In(1+?)"2, —Ve—1<t<e—1.
r=1-/(t+2)E+2), t>-2
pa(t) =t, x =t er lgsningen.

pa(t) =t — 12 + 23 — 14

y(t) = %6“ +5e7"

J?(t) _ 29 2(t 1)+ 16 —5(75 1)

x(t) = et sin(2t)

x(t) = ae —|—bth+1 St—l—é, a,b € R.
ael + best + 3 cost — tssint, a,b€R.
z(t) =t

Lad g(z) = sin(z)ln(x), ligeveegtspunkter z = 1 og x € {pm | p € N}
¢'(z) = cos(z)ln(z) + < sinz, ¢'(1) > 0, 1 er ustabilt, ¢’(r) = —In(7) < 0,
7 er stabilt.

g'(—=1) >0, —1 ustabil
gx) =z(x+1)(x —1) g'(0) <0, 0 stabil
g'(1) >0, 1 ustabil.

g@)=a2%-42>2 + 2+ 6= (z+ 1)(x — 2)(x — 3)
g (—1) =12 > 0, —1 ustabil, ¢’(2) = —3 < 0, 2 stabil
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=4 >0, 3 er ustabil.

)
x1(t) = e tcost, o(t) = 2e " cost + e ' sint.
x1(t) = e’ cos 2t — 4e’ sin 2t
x2(t) = bet cos 2t — 3et sin 2t.
z1(t) = (a — b)e * cost + (a+ ble ' sint + 2t — =
22(t) = ae"* cost +be ?Psint + 2t — 22, a,beR.

Bemeark udtrykket kan se anderledes ud hvis det er x1(t), der har de fire
parametre og xo far de afledte.

x1(t) = —8e'sint +4sint

():——e cost—|—24 tsmt—|—5cost— sint.
71(t) = et — te! — t2et
zo(t) = et — Lt2el.

1,0), (0,1), (,1). Ustabilt (Kar. polynomium
Ji)er N2+ N — 1)

Ligevaegtspunkter (0,0),
for det lineaere system i (

l\')l»—l/'\

For x = 0 fas & = 0, §y = 2y — y?, dvs. Y-aksen er sammensat af baner
bestemt ved z(t) = 0 og y(t) lgsning til § = 2y — y?. For y = 0 fas y = 0,
i = x — 22, dvs. X-aksen bestér af lgsningsbaner z(t), lgsn. til & = z — x>
og y(t) = 0. Da baner aldrig krydser kan en bane der til ¢ = 0 er i det indre
af 1. kvadrant aldrig komme ud af 1. kvadrant. Hvis z(0) > 1 er £(0) < 0
og hvis y(0) > 1 er y(0) < 0, heraf fglger resten.

(0,0), (2,0), (0,3), (3,%)- Nuer (1, 1) lokalt assymptotisk Stabllt da det

lineariserede system omkring (%, %) har kar.poly. A2 4 2\ + 2.

Som 29).

Y-aksen samt linierne y = —1 og y = 1. © = 0,y = 0. Ikke lok. ass. stab.
Kun (0,0) det er lok. ass. stabilt.

Rgdder —1 + 2i, Realdele < 0, altsa ass. stabilt.

Rgdder —1, —1 4 2¢, alle realdele < 0, altsa ass. stabilt.

Nej, ses v.h.a. Routh-Hurwitz.

Nej, ses v.h.a. Routh-Hurwitz.

(0,0) Det eneste, det er ustabilt.

Vis, at akserne er sammensat af baner.

Vis, at Y-aksen er sammensat af baner.

e = 3(=1" + 5k — §.

yp =28 — k — k2.

Yp = 28 cos(kZ) + 3.

Rgdderne bliver %,
11

R@dderne bliver %, =1, — 5, —=1.
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Nej, rgdderne bliver 3 & /2.
u* = 1 konstant, z*(t) = et +t, p(t) = —e'~1 + 1.

(0 = 1 0<t<T—1 = 0<t<T-—1
YW=Y0 T-1<t<T “\T-1 T—-1<t<T

p(t) ={T —t, 0<t<T.

Et konkavt problem sa py = 1 og Saetning 9.1 kan anvendes.

Et konkavt problem, Saetning 9.1.

z(t) 2 _(3et2 4 %) 0<t<1

3et+1
p(t) = 55 (—e 2 +e)  0<t<1
u(t) = V3p(t) 0<t<l.
u(t)= —12e~* 0<t<In2

x(t)= —e' +6e7 ! 0<t<In2 Et konkavt problem.
p(t)= —2e' —12¢7* 0<t <In2

Et konkavt problem, Saetning 9.1 Vis, at p(t) er voksende og negativ samt
at z(t) > 1for 0 <t < In2

u(t)=0 0<t< In?
z(t)= e 0<t< In2
p(t)=16e7t +2e* 0<t< In2.

u(t)= —% 0<t<1
r(t)=-t+x 0<t<1
p(t)= -3 0<t<l.

Nar Scrap-bidraget fjernes er problemet komkavt, og s(z) er konkav i x sa
Seetning 9.9 kan anvendes.

u(t)=1 0<t<1
zt)=1—e? 0<t<1
p(t)=e!? 0<t<l.

Konkavt nar Scrap-betingelsen fjernes, men s(x) ikke konkav i x sa vi kan
ikke bruge Seetning 9.9, men ma blot ud fra opgaven finde den eneste mulige

kandidat til en lgsning.

z(t)=(1-1t), u=-1, p=-2, 0<t<3.
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f_ o (z + 4)dy do = 22
4. fo A= 1@t +y

fozﬂ fo rdrdf = ma?.

Jo' Jo

V2 r2 cos Odr df = 2

)dydx—4f0 fo 1r3dr df = 4.

fo 4C0$9 r3 cos? 0 dr df = 107.
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— Svaret opgivet —
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