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.  פתרון מערכת משוואות דיפרנציאליות בעזרת טרנספורם לפלס - 1שאלה 
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. מערכת מסדר שני   - 2שאלה 
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. לינאריזציה וניתוח יציבות   - 3שאלה 
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. (אוכף, לא יציבה, יציבה)מצאו את נקודות השבת של המערכת וסווגו אותן 

 


