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Корни характеристического уравнения - собственные
числа матрицы A
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Корни характеристического уравнения - собственные
числа матрицы A
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Метод пространсво сотояний
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Фазовый портрет динамической системы
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Динамическая система (unstable spiral- не устойчивый фокус)
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Корни характеристического уравнения - собственные
числа матрицы A
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The direction of the velocity shows  that solution diverges



State space  technique
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Time dependace of  variables (some solutions converge , others diverge) 
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Корни характеристического уравнения  
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Точка положения равновесия  - устойчивый узел

finding eigenvectors and separatrix
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Roots of characteristic equation
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точка положения равновесия   -  седло
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1 ) solution for test vector v1 

A
2

3

7

8









2 λ

0


3

7

8 λ
0











3

3

7

7








 a1 1 a2 1=
a1

a2







7

3

1













v1
a1

a2







2.333

1











2 ) solution for test vector v2 
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