SECCION lII: Sistema Lineal de Ecuaciones Diferenciales Ordinarias con coeficientes constantes - Ejemplos 9 y 10

EJEMPLO 9:

x| =4x +2x, + €'

Resolver el sistema { , ;-
X, =3x1+3x,+e

RESOLUCION:
La forma matricial es (2) = (g ;) . (2) + (i:) .
2

Los autovalores de (4 ) son 6 y 1 dado ambos son soluciones de:

3 3

4—-1

2| _q4_ D) —6 =
s T4 i]=@-pB-n-6=0

El conjunto de autovectores es {(D (_32)} .

Luego, la diagonalizacion de la matriz expresa:

[y

4= DENE
43-CAEY| 5 3

La solucion matricial fundamental es:
1 —-2\(e% 0 5
Agt _
€ (1 3 )( 0 e‘) _1
5

La inversa de la matriz fundamental es:

— e(4 2)e 1( 2et +3e%  —2e'+ 2e6")

= e33/t =1
5\—3et + 3e% 3et + 2e%t

Vi|= 1N

3 2
eAst — (1 —2) (e‘“ 0) 5 5| _,(G3t_ 1( 2e7t+3e7 % —2e7t+ 2e-6"-)
1 3/\0 et 11 5\-3et+3e % 3et+2e
5 5

Usando estos datos, la solucién complementaria es:

X, — eAst R’_}( 2et + 3e%t —2e! + Ze6t> (A)_ A(2e' + 3e%) + B(—2et + 2e%)
¢ 5\—3e’ +3e% 3e'+2e% / \B/ \A(—3e! +3e°) + B(3et + 2e%)

c

— [ (2A—-2B)e* + (3A + 2B)e%
(—34+2B)et + (3A + 2B)e®

Solucién propia:
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—

X, = edst [e~4st f(¢) dt

X, = _1( 2e' +3e%  —2e' + 2e6‘> fl( 2e7t+3e7 % —2e7t+ Ze‘f’t) (et) dt
P 5\—3et +3e% 3et+2e% /' 5\-3et+3e % 3et+2e 0 /\et

e—5t

X.= L( 2et + 3e%  —2et + 2e6‘> [ (e‘St) dt = L( 2et + 3e% —2e! + 2e6‘) 5

P 25\-3e' +3e% 3e' + 2e% e5t) 7 25\-3ef + 36t et +2e% /|
-5
- 1 /et
X, =-5(%)
Luego:
e X 1{ (2A—2B)e' + (34 + 2B)e% 1/et
X=X +X,= (X1>=_ t 6t __(et)
2 5\(-34A+3B)e' + (34+ 2B)e 5\e
Finalmente:
2A-2B 3A+ 2B 1
1=( )et+( )eﬁt__et
5 5 5
—-34+ 3B 3A+ 2B 1

o
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EJEMPLO 10:
. x,1 _ 2 -1\ /X1 -2 . .
Dado el sistema (x,z) = (5 _2) (xz) + ( . ) determinar su solucién general.
RESOLUCION:

Del ejemplo 7 resuelto en sistemas homogéneos se sabe que:

-5i 1+2i
2 -y, % ? it > _(cos(t) + 2sen (t) —sen(t)
e(s ) _( 101 ) (e() e-it) é 122 _( 5sen(t) cos(t) — Zsen(t))
2 2
Solucién complementaria:
X.= edst (g)
3 =(cos(t) + 2sen (t) —sen(t) ) (A) _ (A cos(t) + (2A — B) sen(t) )
¢ 5sen(t) cos(t) — 2sen(t))\B/  \(54 =2B)sen(t) + B cos(t)

Solucioén propia:

—

X,= e tJ- e~ As L () dt

- _ (cos(t) + 2sen(t) —sen(t) cos(t) — 2sen(t) sen(t) -2
Xp = ( 5sen(t) cos(t) — 25en(t)> f ( —5sen(t) cos(t) + 2sen (t)) ( t )dt
X = cos(t) + 2 sen(t) —sen(t) —cos(t) + 4 sen (t) + t sen(t)
P ( 5 sen(t) cos(t) — 2 sen(t))f (10 sen(t) + tcos(t) + 2t sen(t))
3 = cos(t) + 2 sen(t) ~sen(t) —sen(t) — (4 + t)cos(t) [ —4—t
P ( 5 sen(t) cos(t) — ZSen(t)> ((2 + t)sen(t) — (9 + 2t) cos( t)) B (—9 - Zt)
Solucién general:
X=X, +%,

- = .= _ (Acos(t)+ (2A—-B) sen(t) —4—t
X=X+ Xp = ((SA —2B) sen(t) + B cos(t)) (—9 — Zt)

Finalmente:
{Xl =Acos(t)+ (2A—B)sen (t) —4—t
X, = (54— 2B) sen(t) + Bcos(t) —9 — 2t

T2



