® Die Approximation, speziell ist eine Drehmatrix als Jacobische gewahlt

o= A = (Cos[¢>] -Sin[¢] )
' sin[¢] Cos[¢] /°

Die parametrisierte Kurve
mro= X = {xX1[t], x2[t]};
n-= b= {bl, b2};

m-1= DX, t]
oup-}= {X1"[t], X2"[t]}
Aufderhalb des Ursprungs gibt es sehr wohl einen Fixpunkt, namlich hier:
;= fix = Solve[@ == A.x + b, x] // Simplify
our = {{x1[t] » -blCos[¢] -b2Sin[¢], x2[t] - -b2Cos[¢] + b1l Sin[¢]}}

n-1= Ax+b /. fix // Simplify

ouf-- {{0, 0}}

n-1= werte = {¢ - 0.76, bl > 1, b2 - 0.2};

n-p= Fp=x /. fix[[1]] /. werte
ouf - {-0.86262, 0.543954}

n-1= A.Fp+b /. werte
outf+J= {-5.55112x 107Y7, 0.}

® Losung des Systems zum Startpunkt ¢ = {c1, ¢3}

nf-}= sol = DSolve[{D[x, t] == A.x+b, x1[Q] == c1, x2[@] == c2}, x, t] // Simplify

our- ;= {{x1[t] - -b2Sin[¢] + e*“*[? Cos[tSin[¢]] (cl+b2Sin[¢]) -
c2 et sin[tSin[¢]] + bl et ®l sin[¢] Sin[tSin[¢p]] +
Cos[¢] (-bl+ble® ¥ Cos[tSin[¢]] -b2e " I?) sin[tSin[p]]),
x2[t] > blSin[¢] +e*“*?) Cos[tSin[¢]] (c2-blSin[¢]) +
cletCsll sin[tSin[¢]] +b2et®s®1 Sin[¢] Sin[tSin[¢]] +
Cos[¢] (-b2+b2e"[? Cos[tSin[¢]] +blet ¥ Sin[tSin[¢]])}}

Das brauchen wir in Geogebra, deshalb das Folgende zum Kopieren
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nf-1= X/« s01[[1]] // InputForm

Out[» J//InputForm=
{-(b2xSin[¢]) + E~(txCos[¢]) xCos[txSin[¢p]]*
(cl + b2xSin[¢]) - c2+E~(txCos[¢]) *Sin[txSin[p]] +
b1«E” (txCos[¢]) *Sin[¢p] +xSin[txSin[¢p]] +
Cos[p]*(-bl + bl+E”N(txCos[¢])*Cos[t*xSin[p]] -
b2+E~ (t«xCos[¢]) *Sin[txSin[¢]]),
bl«Sin[¢] + E~(txCos[¢])*Cos[txSin[¢p]]x(c2 - bl«Sin[¢]) +
Cl+EM (txCos[d]) *Sin[txSin[¢p]] + b2+E”N(txCos[¢]) «Sin[¢] *
Sin[t«Sin[¢]] + Cos[¢p]* (-b2 + b2«E~(t«xCos[¢])
Cos[t*Sin[¢]] + bl«EA(txCos[¢]) «Sin[t«Sin[¢]])}

® Losung des Systems fur die Kurveschar

= sol = DSolve[{D[x, t] == A.x +b, x1[0O] == @, x2[@0] == s}, X, t] // Simplify

our = {{x1[t] » -e*“*[*) ssin[tSin[¢]] +
Sin[¢] (-b2+b2e"?) Cos[tSin[¢]] + bl et ¢l Sin[tSin[¢]]) +
Cos[¢] (-bl+ble* ¥ Cos[tSin[¢]] -b2e"“I?) sin[tSin[¢]]),
x2[t] - "¢ Cos[tSin[¢]] (s-blSin[¢]) +
Cos[¢] (-b2+b2e"[?) Cos[tSin[¢]] +blet ¥l Sin[tSin[¢]]) +
Sin[¢] (bl+b2e*“*?) sin[tSin([¢]])}}

In[-]= €urv = X /. sol[[1]]

outf+J= {bl etCosl®l Cos[¢] Cos[tSin[¢]] - bl Cos[t Sin[¢]] Cos[¢p+tSin[¢]] +
b2 etCos[?] Cos[tSin[¢]] Sin[¢] - et sl sSin[tSin[¢]] -
b2 etC°s[9] Cos[p] Sin[t Sin[¢]] +b2Cos[d + t Sin[¢]] Sin[tSin[¢]] +
bl et Sin[¢] Sin[tSin[¢]] - b2 Cos[t Sln[(b]] Sin[¢ +tSin[¢]] -
b1Sin[tSin[¢]] Sin[¢ +tSin[¢]], et®[¥) sCos[tSin[¢]] +
b2 etC°s[?] Cos[p] Cos[t Sin[¢]] -b2Cos[tSin[¢]] Cos[¢ +tSin[o]] -
bl etCs[?] Cos[t Sin[¢]] Sin[¢] + bl et 51?1 Cos[¢] Sin[t Sin[¢]] -
blCos[¢+tSin[¢]] Sin[tSin[¢]] + b2 et [®] Sin[¢] Sin[tSin[#]] +
bl Cos[tSin[¢]] Sin[¢+tSin[¢]] -b2Sin[tSin[¢]] Sin[¢ +tSin[¢]]}

— —

Graphik fiir die Losungsschar, passend zu den Naherungen in Geogebra.
Dort werden diese Losungen aber nicht eingetragen, man kann sie am Richtungsfeld verfolgen.

n/-}= curves = Table[curv /. werte /. {s -» ss}, {ss, 0.0, 1.0, 0.1}];

;.= ParametricPlot[curves, {t, -5, 3}, PlotRange -» {{-1, 2}, {0, 1.4}}]

Out[« ]=
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