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Soustava (dvou) neautonomńıch rovnic

zápis po složkách
ẋ = a11(t)x + a12(t)y + b1(t)
ẏ = a21(t)x + a22(t)y + b2(t)

maticový zápis

Ẋ = A(t)X + B(t)

X =

(
x(t)
y(t)

)
, A(t) ∈ C(J ) B(t) ∈ C(J ) koeficienty jsou spojité na J ,

Homogenńı: B = (0, 0)T nehomogenńı: B 6= (0, 0)T

Existence a jednoznačnost řešeńı
Podḿınkou je spojitost A(t), B(t) v intervalu J .
Soustava má triviálńı nulové řešeńı Φ(t) = ~0 definované na J .
Fundamentálńı systém řešeńı
Dvě (pro soustavu 2 rovnic) lineárně nezávislá řešeńı Φ1(t),Φ2(t) resp.
n (pro soustavu n rovnic) lineárně nezávislých řešeńı Φ1(t), . . .Φn(t).
Každé řešeńı soustavy rovnic lze zapsat jako lineárńı kombinaci funkćı
Φ1(t),Φ2(t), Φ(t) = C1Φ1(t) + C2Φ2(t), C1,C2 ∈ R.
Wronskián. Funkce Φ1(t),Φ2(t) tvǒŕı fundamentálńı systém řešeńı
soustavy rovnic v intervalu J právě tehdy, když wronskián, tj.
determinant matice sestavené ze sloupcových vektor̊u, je nenulový.



Př́ıklad
Je dána lineárńı homogenńı soustava

zápis po složkách
ẋ = − t

1−t x + 1
1−t y

ẏ = x

maticový zápis

Ẋ =

(
− t

1−t + 1
1−t

1 0

)
X

1. Určete interval(y) existence jediného řešeńı. Koeficienty matice
jsou spojité pro t 6= 0, tj. J1 = (−∞, 1), J2 = (1,∞).

2. Ukažte, že vektorové funkce Φ1 =

(
1
t

)
, Φ2 =

(
et

et

)
tvǒŕı

fundamentálńı systém řešeńı zadané soustavy.

Ově̌reńı, že Φ1(t) a Φ2(t) vyhovuj́ı zadané soustavě.

Φ̇1 =

(
0
1

)
,

(
− t

1−t + 1
1−t

1 0

)
Φ1 =

(
0
1

)
Φ̇2 =

(
et

et

)
,

(
− t

1−t + 1
1−t

1 0

)
Φ2 =

(
et

et

)
Ově̌reńı, že jsou lineárně nezávislé, tj. wronskián w(t) 6= 0.

w(t) =

∣∣∣∣ 1 et

t et

∣∣∣∣ = et − tet = et(1− t) 6= 0 pro t ∈ J1, t ∈ J2.



3. Zapǐste obecné řešeńı soustavy rovnic.
XOB = C1Φ1 + C2Φ2

XOB = C1

(
1
t

)
+ C2

(
et

et

)
, t ∈ Ji , C1,C2 ∈ R

4. Určete maximálńı řešeńı, které vyhovuje počátečńı podḿınce

X (0) =

(
−1

1

)
.

Urč́ıme konstanty:(
−1

1

)
= C1

(
1
0

)
+ C2

(
1
1

)
⇒ C1 = −2,C2 = 1

Výsledek: Xmax = −2

(
1
t

)
+

(
et

et

)
, t ∈ J1

zapsáno po složkách x(t) = −2 + et , y(t) = −2t + et
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