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3" YnoxpewTIKR AoKnon

Acknon Y203

(A)
Mo To StatnpnTiko cuotnua

X =x—ax®+0.2sint
o) 2xedldote TI¢ TopéG Poincare yia a=0.5 Kol =2 Kol OXOALAOTE TMEPIANTITIKA TA AMOTEAECATOL
Kat Tt Stadopd mou mapatnpeite otn Suvaplkr Twv SUO TEPUTTWOEWV.

B) MNa a=0.5, evtomioTte apXLKEC CUVONKEG YLOL LD TLEPLOSLKN, LAl NILTTEPLOSLKI KOL [LLOL XOLOTIKN
TPOXLA KoL OXESLAOTE TN XPOVLIKN EEALEN x=X(t).

(B)
Mo to pn dtatnpntikd cuoTnua
X =x—x>—0.3%+0.5cost + g cos 3t

o) Bpeite 800 TIUEG TOU g TTOU AVTLOTOLXOUV Og 0plakoUg KUKAoUC SladopeTIkAc mepldodou Kot
oxedldote toug oto eninedo (X, X) .

B) Evtomiote pLa TLU Tou g 0TV omola MapouoLaleTal mapdevog EAKUOTNG. XPNOLLOTIOLWVTAG
tnv toun Poincare oxedldote Tov eAkuoTh KaBwe Kal KAmola peyéduvor) Tou.

Oa npénel va napadobel n doknon wg epyaocia os pdf (katdBeon oto elearning) otnv onoia
va napouctalovtal Ta anoteAécpata e cuvtopn nieplypodn (6xtL kwdikag mathematica)



