Clasificacién de Sistemas Linealies Homogéneos 2D

X' = AX

X = (X1,X2)T, )\1, )\2 son VAPs de A7 Vi, Vo VEPs de A, n2= [V172]
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3. Nodos impropios: A no diagonalizable y A\; = A\ < 0:
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4. Focos: Existe el cambio de base
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El sentido de giros depende del signo de 3

A=S5JS7L, tal que J = ( g) , (bloque de Jordan real 2 x 2)
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4'. Centro
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Casos degenerados: det A =0
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Algunos casos 3D
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