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Lista 6 – Stabilność układów liniowych i
nieliniowych.

Zad 1. Sprawdź czy system opisany równaniem stanu jest stabilny. −2 3 6
2 −3 7
0 0 1


 −2 3 6
2 −3 7
0 0 −2


 −2 3 6
2 −3 7
6 4 −2



−2 3 6 4
0 −3 7 5
0 0 −2 6
−1 0 0 −7



−2 3 6 4
0 −3 7 5
0 0 −2 6
0 0 0 −7


Zad. 2 Stosując pierwszą metodę Lapunowa sprawdź stabilność wo-

kół punktu równowagi (model drapieżnik - ofiara)

ẋ1(t) = x1(t)− x1(t)x2(t)
ẋ2(t) = −x1(t) + x1(t)x2(t)

Zad. 3 Sprawdź, czy dla problemu wahadła fizycznego

ẋ1 = x2
ẋ2 = −

g

l
sinx1



funkcja
V (x) = (1− cosx1)gl + l2x22/2

jest funkcją Lapunowa i układ równań jest asymptotycznie stabilny.


