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Gewohnliche Differentialgleichungen
Produktform Exakte Differentialgleichung
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y =1ty)=g(t) h(y) A(z,y) de+ B(z,y) dy=0mit A, =B,
DGL in homogenen Veridnderlichen
v=Ffty =g <z) , Substitution u = %
Bernoulli-Differentialgleichung but"y™ + ...+ bty +boy =0, Ansatz y =t

Eulersche DGL

Y +a(t)y =p(t)y™ , Substitution u=
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yn—1 Lipschitz-Stetigkeit bzgl. y

Eulersche Identitit
. AL [f(ty) = f(t,2)| < L-|y—2|
e'¥ =cosp+ising
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Trigonometrische Funktionen Satz von Peano y' = f(t,y)

f stetig = lokale Existenz von y = y(t)
Satz von Picard-Lindelof y' = f(¢,y)

f Lipschitz-stetig bzgl. y = lokale Eindeutigkeit
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1= sin2x+0082x
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sin(z £ y) = sinx cosy + coszsiny

) ) Systemantwort des Federschwingers
cos(x +y) = coszcosy Fsinzsiny

sinx +siny = 2-sin <$+y) . COS <H/)
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Amplitude A(a) =

Wichtige Frequenzen



Hauptvektor h mit Eigenvektor v
(A=X)h=v

Variation der Konstanten
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Variation der Konstanten fiir Systeme
qn(t) =V D(t)c , VD(t)c'(t) = p(t)

Laplace-Transformierte 7(f) : [0,00) — C
von f:[0,00) = C

T(s) = [ FBe dt
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Laplace-Transformierte
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Multiplikationssatz
d

Tf@)(s) == T(f)(s)

Ableitungssatz

T(f)(s) =sT(f)(s) = f(0)

Démpfungssatz
T f()(s)=T(f)(s—a)
Verschiebungssatz fiir a > 0
T(H(t—a)f(t—a))(s) =e"* T(f(t))(s)

Partialbruchzerlegung

p(x) _A+B
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p(x) Ay A
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Lsy-Skalarprodukt von f,g: [a,b] = C

b
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Kroneckersymbol

0 falls k # £
1falls k=1¢
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Dynamisches System
q=f(q),qeR", f:R" - R"

Stationdrer Punkt q* € R” mit f(q*) = 0,
q(t) =q* 16st ¢ =£(q)

Attraktiver stationdrer Punkt q*
Je>0: ||[qo—q*||<e = limq(t)=q"
t—o00
Stabiler stationdrer Punkt q*

Ve>036>0: [|[go—q*||<d = [[a(t)—q"||<e

Asymptotisch stabiler Punkt q* stabil und
attraktiv



