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Charakteristické sméry

Uvazujme autonomni systém

P(z,y)
Q(z,y) o

/

X
/

Yy

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 polarnich soufadnic x = r cos ¢, y = rsin ¢ dostaneme
systém ve tvaru
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Charakteristické sméry

Uvazujme autonomni systém

"= P(z,y)
yl = Q(Ivy) (1)

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 polarnich soufadnic x = r cos ¢, y = rsin ¢ dostaneme
systém ve tvaru

7" = P(rcosp,rsing)cos g + Q(r cos p, 7 sin ) sin ¢
/

2
T = Q(rcosp,rsiny)cosp — P(rcos e, rsing)sin ¢ @

Petr Liska (Masarykova univerzita)

Autonomni systémy 14.03.2025 2/6



Definice

Smér ¢ = g se nazyva charakteristickym smérem pro systém (1)
jestlize existuje posloupnost (7, ¢,) takova, ze
1.

0<r,—0, o = o DpPro n — oo,
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Definice

Smér ¢ = g se nazyva charakteristickym smérem pro systém (1)
jestlize existuje posloupnost (7, ¢,) takova, ze
1.

0<r,—0, o = o DpPro n — oo,

(P(ry cos @n, rysin py), Q(1y €S pn, Tpsingy,)) #0 pro n €N

3. pron — oo

Q(1y, €OS @, T, SIN g, ) COS g — P (15, COS o, T, SIN 0y ) SIN g

V/P2(rp o8 o, T 810 03, + Q2 (1, COS 0y, T 51N 07,

— 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,rsingp)
=
gl = o o) :
. Q(rcosyp,rsing)
=
S

existufi stejnomérné pro ¢ blizkd o, pricem? p*(p) + ¢*(p) # 0, pak
© = g 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)szl reguldrni konstantni matice. Predpokldidejme, Ze

(@,9)—(0,0) |z| + [yl

Pak ke kazZdému charakteristickému smeéru g systému

¥ =anz +any+ f(z,y),

(3)
Y = anz + axy + g(r,y)

existuje redlny vlastni vektor matice A magici smér pg a naopak smér
wo kazZdého redlného vlastniho vektoru matice A je charakteristickym
smérem rovnice (3).
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Disledek
Predpoklddejme, Ze funkce P, Q) jsou spojité a maji spojité parcidlni
derivace druhého tdadu v okoli bodu [xg, yo], P(xo,y0) = Q(x0,y0) = 0.

Necht
O0P(z0,y0) 9P (z0,Y0)
A= ox oy
- aQ(:EO?yO) 8Q($07y0)

ox dy

je requldrni matice. Pak ke kaZdému charakteristickému sméru @g sys-
tému

2’ = P(z,y),
y' = Q(z,y)
v bodé€ [xo,yo] existuje redlny vlastni vektor matice A majici smér g a

naopak smer ¢y kaZdého redlného vlastniho vektoru matice A je charak-
teristickym smérem systému (4) v bodé [z, yo).

(4)
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