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.  פתרון מערכת משוואות דיפרנציאליות בעזרת טרנספורם לפלס - 1שאלה 
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. מערכת מסדר שני   - 2שאלה 

 

)(3)()()(: נתונה מערכת המתארת בולם זעזועים tutytytym   

.  הינה פרמטרm בהתאמה והמסה 1 ו3קבוע השיכוך וקבוע הקפיץ הם 
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m . הסבירו באופן איכותי כיצד משתנה התנהגות המערכת כפונקציה שלm. 

 

 

. לינאריזציה וניתוח יציבות   - 3שאלה 
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