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Problema 1. Investigar la estabilidad del origen de los siguientes sistemas. Para los sistemas (1) y (2), además, dibujar
cualitativamente el plano de fase.

ẋ1 =−x1 +x2

ẋ2 = (x1 +x2)senx1−3x2
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ẋ1 =−x3
1 +x2

ẋ2 =−2x1−2x2
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ẋ1 =−2x1 +x3
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ẋ2 =−x2 +x2
1

ẋ3 =−x3

(3)

Problema 2. Mostrar que el origen del sistema

ẋ1 =−x3
1 +x2

ẋ2 = x6
1−x3

2

es inestable. (Ayuda: Mostrar que el conjuntoΓ = {0≤ x1 ≤ 1}∩{x2 ≥ x3
1}∩{x2 ≤ x2

1} es no vaćıo y positivamente
invariante. Luego investigar el comportamiento de las trayectorias dentro deΓ.)

Problema 3. Mostrar que el sistema

ẋ1 =−x1 +2

ẋ2 =−2x2 +x1(3−x1x2)

tiene un equilibrio globalmente asintóticamente estable. (Ayuda: Encuantre el equilibrio y haga un cambio de coorde-

nadas(x1,x2)→ (y1,y2) para correrlo al origen. Luego use la funciónV(y1,y2) = k1
y2
1
2 +k2

y2
2
2 +k3

y4
1
4 para mostrar EAG

del origen en las coordenadas(y1,y2).)

Problema 4. Para el sistema

ẋ1 = (x1x2−1)x3
1 +(x1x2−1+x2

2)x1

ẋ2 =−x2

(a) Mostrar quex = 0 es elúnico punto de equilibrio.

(b) Mostrar, por linealización, quex = 0 es asint́oticamente estable.

(c) Mostrar queΓ = {x∈ R2 : x1x2≥ 2} es positivamente invariante en el primer cuadrante.

(d) ¿Es el equilibrio GAE? Justificar la respuesta.


