














Hinweis:
Genau genommen stimmt der Hamilton-Operator H nicht mit der
angegebenen Matrix überein. Statt dessen ist die 2× 2-Matrix die
Darstellungsmatrix von H bezüglich Orthonormalbasis (v1, v2).



Vorlesungsthemen

• elementare Lösungsmethoden für gewöhnliche DGLs

• Existenz- und Eindeutigkeitssätze, Randverhalten von
Lösungen

• Systeme von linearen DGLs (insbesondere solche mit
konstanten und periodischen Koeffizienten)

• Stabilität von Lösungen, Abhängigkeit von Parametern

• Systeme von DGLs im Komplexen



Gewöhnliche explizite DGLs erster Ordnung

Definition (1.1)

Sei D ⊆ R2 und f : D → R eine Funktion. Dann nennt man eine
Gleichung der Form

y ′ = f (x , y)

eine (gewöhnliche) explizite Differenzialgleichung (DGL) erster
Ordnung. Eine Lösung einer solchen DGL ist eine differenzierbare
Funktion φ : I → R auf einem offenen Intervall I ⊆ R mit der
Eigenschaft, dass

(t, φ(t)) ∈ D und φ′(t) = f (t, φ(t))

für alle t ∈ I erfüllt ist.



Implizite Differenzialgleichungen

Definition (1.2)

Sei D ⊆ R3 und F : D → R eine Funktion. Dann wird eine
Gleichung der Form

F (x , y , y ′) = 0

eine implizite DGL erster Ordnung genannt. Eine Lösung ist in
diesem Fall eine differenzierbare Funktion φ : I → R auf einem
offenen Intervall I ⊆ R mit der Eigenschaft, dass

(t, φ(t), φ′(t)) ∈ D und F (t, φ(t), φ′(t)) = 0

für alle t ∈ I gilt.





Maximalität von Lösungen

Definition (1.3)

Man bezeichnet eine Lösung φ : I → R der DGL y ′ = f (x , y) als
maximal, wenn keine Lösung ψ : J → R mit J ⊋ I und ψ|I = φ
existiert.


