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Punti critici, stabilità e sistemi linearizzati

1. Si studino le traiettorie in R2 relative al seguente sistema di equazioni
differenziali: {

ẋ(t) = x(t) + 2y(t)
ẏ(t) = 2x(t) + y(t)

.

2. Si discuta con il metodo della linearizzazione la stabilità o l’instabilità dei
punti critici per il sistema di equazioni differenziali ordinarie:{

ẋ(t) = x(t) + y2(t)− 2
ẏ(t) = x(t) + y(t)

.

3. Si discuta con il metodo della linearizzazione la stabilità o l’instabilità dei
punti critici per le equazioni di Lotka-Volterra (sistema preda-predatore){

ẋ(t) = (A−By(t))x(t)
ẏ(t) = (Cx(t)−D) y(t)

,

essendo A,B, C, D ∈ R+ \ {0}.

4. Si discuta con il metodo della linearizzazione la stabilità o l’instabilità dei
punti critici per la seguente equazione differenziale ordinaria:

ẍ(t) + k (x(t)− 2) ẋ(t) + tanx(t) = 0. k ≤ 0

5. Si discuta con il metodo della linearizzazione la stabilità o l’instabilità dei
punti critici per il pendolo matematico (a.k.a. pendolo semplice).


