3.4.2 Résolution d'un systéme linéaire non homogéne

On considére dans E" le systéme linéaire non homogéne suivant

(16))

%}:—AI+B{¢]. avec B(t)=| . |, (3.6)

\>n(t)/
Avec A matrice constants qu'on suppose diagonalisable et H(#) est un= fonction continue

de & —+ ", On urilise la section 3.4.1 précédente pour trouver la résolvante exp(tA) du

systémes homgéne suivant associé au systéme (3.5)

d

Ez‘( —_ .‘1.& .

Done d’aprés la proposition 33 les solution du systémes non homogéne (3.6) est donné
par
I
X(t) = {B(t — )| X0 + f (s — ty) " B(s)ds|},
0

avec & — #y) — exp((t — tp)A).

Exemple 35.

d 2 4 cxpl 2t)
— X =AX + B(1), aver A= er Ht) = : (37
t 4§ 2 0

D’'aprés Uexemple 34 la résolvante du systéme homgéne associé

i
—X — AX,
dt
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est donnée par
cosh(4) ﬁinh{-h‘:l)

cxp(tA) = cxp(2¢) (
sinh(4f) cosh(4d)

Donc les solution du systéme (3.7) sont données par

) : g expl2s)
X(t) = exp((f — to)A)[X(to) + f expl—(s — ip)A) 0 ds
L

) i i:t_ cosh(—4(s — 1g))ds
= exp((t — tn)A)[X (fo) + exp(2to) 1.rl: _
Jeo sinh(—4(s — o) )|ds

. i -_' = ’ =
= expl((t — tg)A) [-";[fu] exp(2g) sinh(—4(t — ty)) ]
4 cosh(—4(t — t;)) — 1

ou

osh(4(t — tp)) sinh(4(t — ¢
exp((t — tg) A) = exp(2(t — to)) (“‘“’ (4(t — o)) sinh(4( n}})_

sinh(4(t — tg)) cosh(4(t — ta))

3.4.3 Résalution d’équations linéaires scalaires d’ordre supérieur

On considers I'équation linsaire scalaire d'ordre w suivante
N -:_n.:l . (n—1i Irn' ] Fr y
Yot =gy N Y oy |y fli

HVEC A g, . ay CF sonl des consimies et F o E O FEoune Tonetion cominuoe, [apres [
section 2.6 du chapitre précédent en posant a1(*)  y(t] cette équation peut se réduire

au systeme lineaire d'ordre 1 suivant
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qui est sous forme martriciel équivalent a

|'|_f|
d I L
_J,—I.*L =AX + B(t), avec X(f) =
r,|f
Illrlr 1 0 0 ||\'I |'r | A\
1] | | .. ] ]
3 1] o 0 ] i {l
ou A et Hit)
b 0 0 0 i
l\:l-_ a0 a3y Ty .f.lf:)l

Dans le cas ol A est diagonalisable on utilise la méthode illustrée dans la section 3.4.1

et la section 3.4.2 pour calculer la solution X () on déduit donc la solution y(#) = x(1),

Exemple 36.
y" =3y" + 4 +sin(t).
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In posant =:(t)  y(t) alors le systeme est équivalent d

A
;E“.':-_ = In,
Srw an,

I;:['.':,3 =dez | w2 | :iir1|:!.:l_

gt est soiis forme metrictelle équivalent o

%X AX 4 Bit). avec X(8)  (x1(t),x208), z2(t)),
‘I: 1 0 0
el A=10 0 | e Hit) = 0
n 1 3 :1'-|'||:.".}

On calod la résolvanie dh systéme lindoire homogine

4

—¥i = AV
Yty =AY ().

ell

(ol revient done g chercher les volisrrs propres de A
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