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Příklad 1: Určete typ stacionárního bodu, najděte nulkliny a načrtněte fázový portrét pro násle-
dující autonomní systémy

a)
x′(t) = x(x− 3y + 1)

y′(t) = x2 − 3y − 1

b)
x′(t) = x3y − y

y′(t) = x− y

c)
x′(t) = −x+ 2y

y′(t) = −x+ y + y2

Příklad 2: Vyšetřete chování rovnice

x′′ + 󰂃(1− x2)x′ + x = 0.

Příklad 3: Najděte stacionární body a určete jejich typ

x′(t) = x− y + 1

y′(t) = − sin x .

Příklad 4:Proveďte analýzu modelu

x = ky − αx+ g

y′ = lx− βy + h

z tzv. Richardsonovy teorie konfliktů, kde k, l, α, β, g, h > 0.


