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Definition (Losungen)
z € C'((a,b),R") heiBt:

e Losung :< x(-) erfiillt (E,A) fiir alle t € (a,b)
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Definition (Losungen)
z € C'((a,b),R") heiBt:

e Losung :< x(-) erfiillt (E,A) fiir alle t € (a,b)

e (rechte) Fortsetzung einer anderen Lésung 7 : (a,b) — R"
& x() ist Losung Ab<b A Z==x \(al;)
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z € C'((a,b),R") heiBt:

e Losung :< x(-) erfiillt (E,A) fiir alle t € (a,b)

e (rechte) Fortsetzung einer anderen Lésung 7 : (a, b) — R”
& x() ist Losung Ab<b A Z==x \(al;)

e rechts maximal :< b = b fiir jede Fortsetzung # : (a,b) — R™
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Definition (Losungen)
z € C'((a,b),R") heiBt:

e Losung :< x(-) erfiillt (E,A) fiir alle t € (a,b)

(rechte) Fortsetzung einer anderen Losung 7 : (a,b) — R"
& x() ist Losung Ab<b A Z==x \(al;)

rechts maximal :< b = b fiir jede Fortsetzung  : (a,b) — R™

rechts global :< b = oo
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Definition (Losungen)
z € C'((a,b),R") heiBt:

e Losung :< x(-) erfiillt (E,A) fiir alle t € (a,b)

(rechte) Fortsetzung einer anderen Losung 7 : (a,b) — R"
& x() ist Losung Ab<b A Z==x \(al;)

rechts maximal :< b = b fiir jede Fortsetzung  : (a,b) — R™

rechts global :< b = oo

global :& (a,b) =R
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T = x, z(t%) =0, t°cR.
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e Es gibt eine globale Lésung (z.B. die triviale).
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— 2 _
[ t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.
t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Losung mit endlicher Entweichzeit.
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— 2 _
[ t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.
t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Losung mit endlicher Entweichzeit.

Wihle w € (t°,00) und c(t) = — 2 + ﬁ, t<w.

t—w
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— 2 _
[ t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.
t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Losung, die bei w € (t°, 00) keine
endliche Entweichzeit hat und unstetig bei w ist.
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— 2 _
[ t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.
t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Losung, die bei w € (t°, 00) keine
endliche Entweichzeit hat und unstetig bei w ist.

Wahle ¢(t) = sin m0w) <,

t—w
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— 2 _
[ t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.
t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Lésung die bei w € (9, 00) stetig,
aber nicht differenzierbar ist.
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[t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.

t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Lésung die bei w € (9, 00) stetig,
aber nicht differenzierbar ist.

Wihle ¢(t) = (t — w) sin %, t<w.
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[t t]:b:[ol 01]95, z(t%) =0, t°cR.

t

x:J — R?ist Losung <= z(t) = c(t) [1

} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Lésung die bei w € (t°, 00) stetig
und differenzierbar ist, aber deren Ableitung nicht stetig bei w ist.
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} c(-) € CL, (%) = 0.

e Es gibt eine rechts maximale Lésung die bei w € (t°, 00) stetig
und differenzierbar ist, aber deren Ableitung nicht stetig bei w ist.

Wihle c(t) = (t — w)?sin T0w) <,

t—w

Stabilitatstheorie zeitvarianter DAEs Einfiihrung

DAEs sind keine ODEs! .
Thomas Berger TECHNISCHE UNIVERSITAT

Institut fiir Mathematik, TU llmenau Seite 3 / 10 ILMENAU



SeC, TeC!, detS(t), detT(t) #0, t €R:

E1 (t)$ = A1 (t)l‘
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SeC, TeC!, detS(t), detT(t) #0, t €R:
El(t)l" = Al(t)l‘

s SHE()i=St)A ()
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]
SeC, TeC!, detS(t), detT(t) #0, t €R:
El(t)l" = A1 (t):L‘
& SHE(t)i=S(t)A(t)z
"2V SHE)T()g = (SE)A()T(E) — SO EL (T ())y
=:FEs(t) =:As(t)
]
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]

SeC, TeC!, detS(t), detT(t) #0, t €R:

El(t)l" = A1 (t):L‘
& SHE(t)i=S(t)A(t)z
"2V SHE)T()g = (SE)A()T(E) — SO EL (T ())y
=:FEs(t) =:As(t)

— (E1, Ay) ~ (E2, Ag).

]
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___
Definition (SCF)

(E,A) heiBt iiberfiihrbar in standard canonical form (SCF) :«—

|
El’nl,nQEN:
I,, 0] [J o
0. 0
J:R— RMX™ N :R — R™*"™ und N(t) = [ N\ ]
* 0
|
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___
Definition (SCF)

(E,A) heiBt iiberfiihrbar in standard canonical form (SCF) :«—

dni,ng € N:
I,, 0 J 0

0. 0

J:R—->R*™M N :R— R"*" und N(t) = [ \ ]

x 0
E(t)i= Al ~ no= JMu

Nt)jg2 =

|
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___
Definition (SCF)

(E,A) heiBt iiberfiihrbar in standard canonical form (SCF) :«—

dni,ng € N:
I, 0] [J 0
ea~ (5 3 1))

0. 0
J:R—Rm>Xm N :R — R"%2%"2 nd N(t): I: \ ]
* 0

e n1,no sind eindeutig innerhalb einer Aquivalenzklasse!
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___
Definition (SCF)

(E,A) heiBt iiberfiihrbar in standard canonical form (SCF) :«—

dni,ng € N:
I,, 01 [J ©

0. 0
J:R—Rm>Xm N :R — R"%2%"2 nd N(t): I: \ ]
* 0

e J und N sind eindeutig bis auf

(In17‘])N(In17J)7 (NaInz)N(N’Ing)-
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Definition (konsistente Anfangswerte)

Vv = {(t°2% |3 Lésung zu (EA), z(t’) = 2° }
V() = {a° | #°,2% eV }
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Definition (konsistente Anfangswerte)

Vv = {(t°2% |3 Lésung zu (EA), z(t’) = 2° }

V(Y = { 0 | 9, z% ey }

o vVt € R: V(tV) ist linearer Unterraum von R™
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Definition (konsistente Anfangswerte)

Vv = {(t°2% |3 Lésung zu (EA), z(t’) = 2° }
V() = {a° | #°,2% eV }

o vVt € R: V(tV) ist linearer Unterraum von R™

e z:J — R" Lésung von (E,A) = z(t) € V(¢t) furallet € J
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(E,A) uberfiihrbar in SCF mittels S, T

T

t%,2°) €V <= 2° € imT(¢") ;
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(E,A) uberfiihrbar in SCF mittels S, T

t%,2°) €V <= 2° € imT(¢") {181] :

®;(t,t%) 0

x:RHR",tHT(t)[ 0 0

} T(t°)~12°,

=:U(t,t%)

ist die eindeutige globale Lésung von (E,A), z(t°) = 20 fiir
9, 2%) e V.
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|

mmm (E,A) iberfiihrbar in SCF mittels S, T

t%,2°) €V <= 2° € imT(¢") {181] :

®;(t,t%) 0

x:RHR",tHT(t)[ 0 0

} T(t°)~12°,

=:U(¢,t9)
ist die eindeutige globale Lésung von (E,A), z(t°) = 20 fiir
9, 2%) e V.

U(-,-) ist die verallgemeinte Ubergangsmatrix des Systems (E,A).
B Diese ist wohldefiniert.
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el Satz (Eigenschaften von U(-,))
(E,A) uberfiihrbar in SCF. Vt,r, s € R:
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el Satz (Eigenschaften von U(-,))

(E,A) uberfiihrbar in SCF. Vt,r, s € R:

o E(t) S$U(t,s) = A(t) U(t, s)
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el Satz (Eigenschaften von U(-,))

(E,A) uberfiihrbar in SCF. Vt,r, s € R:
o E(t) S$U(t,s) = A(t) U(t, s)

e im U(t,s) =V(t)
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el Satz (Eigenschaften von U(-,))

(E,A) uberfiihrbar in SCF. Vt,r, s € R:
o E(t) S$U(t,s) = A(t) U(t, s)
e im U(t,s) =V(t)

o U(tyr) U(r,s) =U(t,s)
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el Satz (Eigenschaften von U(-,))

(E,A) uberfiihrbar in SCF. Vt,r, s € R:
o E(t) S$U(t,s) = A(t) U(t, s)
e im U(t,s) =V(t)
o U(t,r) U(r,s) =U(t,s)

o U(t,t)2 =U(t,1)
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|
—
(E,A) iiberfiihrbar in SCF. Vt,7,s € R:
o BE(t) LU(t,s) = A(t) U(t, s)
e im U(t,s) =V(¢)
e U(t,r) U(r,s) =Ul(t,s)
o U(t,t)* = U(t,1)

eV eV(t): Ult,t)x=x
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Stabilitat:
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Stabilitat:
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Stabilitat:
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Stabilitat:

(e

___|
I |
____|
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Stabilitat: Attraktivitat:

(e

)
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Stabilitat: Attraktivitat:

(e

)
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Stabilitat: Attraktivitat:

oo K

)
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Stabilitat: Attraktivitat:
- ’
‘
0
|

Theorem

) Uberfiihrbar in SCF und attraktiv = (E,A) stabil.
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te = (1—t)x,
te R
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ti = (1

T :R—=R, t— cte_t,
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=
1

ti = (1—t)z, -
teR.

e : R =R, t— cte?,

o V(t) =R fiir t £ 0, V(0) = {0}
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=
1

ti = (1 —t)z, L
teR.

e : R =R, t— cte?,

o V(t) =R fiir t £ 0, V(0) = {0}

_— e Das System ist attraktiv, aber nicht stabil.
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