
1 Linj ära system av ordning tv̊a

Ett linjärt system av ordning två har utseendet {
x′1 = p1x1 + p2x2

x′2 = p3x1 + p4x2

På matrisform skriver vi

x′= Ax

där

x =
(
x1

x2

)
, och A =

(
p1 p2

p3 p4

)
.

Låt λ1 och λ2 vara egenv̈ardena till matrisenA, dvs l̈osningar till sekularekvationendet(λE−A) = 0.
Vi skall studera f̈oljande fall lite noggrannare:

1. 0 < λ1 < λ2 :

(a) A =
(

3 2
2 3

)
(b) A = 1

3

(
7 −2
−4 5

)

2. λ1 < λ2 < 0 :

(a) A =
(

3 2
2 3

)
(b) A = 1

5

(
−12 1

6 −13

)

3. λ1 < 0 < λ2 :

(a) A =
(

1 4
4 7

)
(b) A = 1

4

(
2 −5
−20 2

)

4. λ1 = λ2 :

(a) A =
(

2 −1
1 4

)
(b) A =

(
−2 −1
1 −4

)

5. Ett egenv̈ardeär noll (λ1 = 0) :

(a) A =
(

3 1
6 2

)
(b) A =

(
2 1
−6 −3

)
.

6. Komplexa egenv̈arden,λ1,2 = α± iβ :

(a) A =
(

3 1
−2 1

)
(b) A =

(
−5 7
−2 1

)

1


