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Q Formas normais
@ Caso sem ressonancia
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Introducéo

@ Busca-se uma transformagao de coordenadas y — X que simplifi-
que ao maximo a expressao analitica da parte nao linear, além da

d? &7
translagdo do ponto de equilibrio para a origem e da transforma- T A
¢ao da parte linear para a forma canénica de Jordan. )
Seja o sistema R
P D wole
o = ED), M o 5%F
>
onde J é a matriz da parte linear na forma canénica de Jordan e g(¥) R
representa a parte nao linear. Procuraremos uma mudanca de T =
coordenadas dv 37
¥=X+h(x), 2) di 4
sendo /2 um polindmio a determinar, de modo a podermos reeescrever y <
a eq. (1) como um sistema linear o
) \ﬁ%’)
i« 4 bl *] val.
i JX. 4 [7 = [ax by
cxHdy
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Caso sem ressonancia

@ Pontos de equilibrio hiperboélicos, sem ressonancia entre os auto-
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Caso sem ressonhancia
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Caso sem ressonancia
i(m = ;g@ o o claado

{

oo~ 195 \

[‘JCX Avi. on 0 59 Grom
2w

W= 0y Tk, -k

N : "

[
" R (PG H T“ﬂ”)
273 B Y i 1 Ly
O K X

Mendeli H. Vainstein (IF-UFRGS)

- Pﬂnlq “/H‘D'\]jl/!“(&/ St auile valor /\(Péj?jﬂ

L S/(i‘—\x
A Sy -
o 40 Bt

=

3. .S

A N

n n W
B2 2 (23ux) - 2 Tyt -9,
7%/ .=

e ) - I bl <

B s
g K

j(‘al@_)\ o - >111"¢ = U

Introduc@o aos sistemas dinamicos

Aula 14 —2020-1 6/14



Exemplo 6.7
dyi
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Exemplo 6.7 (cont.)
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Exemplo 6.8
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Exemplo 6.8 (cont.)
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Exemplo 6.8 (cont.)

Z 2 1/10»5,{"7/%« Cad

0)‘ -0
{0&1 :@/
5\91: x4 \

3
Yy Xq A h (9 m) = K B

Ay - Py Bp ~ A
T AF At
s dt | | y
PR X EO L 5,3;,(),*.)
M (xq+ pr’) 10 X = M 15;%*?

VX1 P S D 1P

Mendeli H. Vainstein (IF-UFRGS)

Introdugao aos sistemas dinamicos

(o -3pn)x =°
PAM\ Wb" ]‘r\d‘F)ﬂd-Lh‘f{ Al X/

;3>1,5ﬁ),413 -0

O - Xg . B> R
5 - —_—
2),->
z R laso S
/US)GMC(,(\

Aula 14 —2020-1 12/14



Exemplo 6.8 (cont.)

‘

0 sde~e o,a.:J:ML O hmeoniae vl

oy Trasfor e 85 SvassivS

% Z)l %./\1
§ ANt M

Mendeli H. Vainstein (IF-UFRGS) Introdugéo aos sistemas dinamicos




Exemplo 3
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Exemplo 3
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