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1 Introdução

Primeiramente foi se feito um estudo das Equações Diferenciais de primeira ordem e de ordem superior,
começando com o método dos fatores integrantes. Onde uma equação diferencial de primeira ordem é do
tipo. dy/dt = f(t, y), onde f é uma função de duas variáveis dada. Qualquer função diferencial y = α(t)
que satisfaça essa equação para todo t em algum intervalo é uma solução e o objetivo é determinar se tais
funções existem e caso existam, desenvolver métodos para encontra-las. Mas para uma função arbitraria f , não
existe método geral para resolver em termo de uma função elementar. Por isso há vários métodos de resolver
uma equação diferencial de primeira ordem, onde se destacam as equações lineares, as equações separáveis, as
equações exatas, as de bernoulle entre outras.
Foi também trabalhado os campos de direções bem como modelagem matemática que é frequentemente desejável
descrever o comportamento de algum sistema ou fenômeno da vida real em termos matemáticos, que sejam eles
f́ısicos, sociológicos ou mesmo econômicos.
Na segunda parte, foi estudado sobre sistemas de equações diferenciais ordinárias lineares, no inicio desse estudo,
foi feito bastante definições, para a demonstração dos principais teoremas. Nesta segunda parte também foi
feitos alguns exercicios.

A metodologia usada pelo orientando foi fazer exposições orais semanas ao professor orientador, com
horários estabelecidos pelo orientador. Cada exposição feita pelo orientando, foi bastante trabalhado o conteúdo
de equações diferenciais,bem como sistemas de equações diferenciais ordinárias lineares, todas as exposições
foram ministradas para o professor orientador, como para todos os orientandos do departamento de matemática
da UFPI.Todas as duvidas do orientando foram levadas ao seu orientador, para melhor fixação e melhor apren-
dizagem, com isso as exposições foram bem trabalhada pelo orientando.

2 Resultados Obtidos

O principal resultado estudado é o seguinte: considere a equação homogênea da forma

x′ = A(t)x

onde A é uma matriz n × n constante Seja φ(t) a matriz fundamental da equação x′ = A(t)x, com φ0 = Id.
Então temos a proposição a seguir.

Proposição 2.1 Seja φ(t) uma matriz fundamental então temos que

1. φ′(t) = A(t)φ(t), φ(0) = Id

2. φ(t+ s) = φ(t)φ(s),∀t, s ∈ R

3. φ−1(t) = φ(−t)

Demonstração de (1):Como φ(t) é uma matriz fundamental, por hipotese temos que φ′(t) = A(t)φ(t) com
φ(0) = Id
Demonstração de (2):Fixemos s, consideremos agora a equação matricial

x′ = A(t)x

e as matrizes
µ(t) = φ(t+ s), ψ(t) = φ(t)φ(s)
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Para a primeira matriz, temos
µ′(t) = φ′(t+ s) = Aφ(t+ s) = Aµ(t)

Logo temos que µ(t) é solução da equação x′ = A(t)x, com x(0) = φ(s). Para a segunda matriz, temos

ψ′(t) = [φ(t)φ(s)]′ = φ′(t)φ(s) = Aφ(t)φ(s) = Aψ(t)

Com isto temos que, ψ também é solução da equação x′ = A(t)x, com a condição inicial x(0) = ψ(s). Porém
pelo Teorema 2.2.6 a solução é única. Então temos

φ(t+ s) = φ(t)φ(s)

Demonstração de (3):Pelo item anterior, temos

φ(t+ s) = φ(t)φ(s),∀t, s ∈ R

Então fazendo s = −t, teremos que φ(0) = φ(t)φ(−t) mas por hipótese, temos que φ(0) = Id então, φ(−t) =
φ−1(t).

Exemplo 2.2 Calcular etA com

A =

[
0 −1
1 0

]
solução: Efetuando os cálculos obtemos

A2k =

[
(−1)k 0

0 (−1)k

]
e

A2k−1 =

[
0 (−1)k+1

(−1)k 0

]
Portanto,

etA =

∞∑
k=0

Aktk

k!
=

∞∑
k=0

A2kt2k

(2k)!
+

∞∑
k=1

A2k−1t2k−1

(2k − 1)!

etA =


∞∑
k=0

(−1)kt2k

(2k)!
0

0

∞∑
k=0

(−1)kt2k

(2k)

+


0

∞∑
k=0

(−1)k+1t2k−1

(2k − 1)!
∞∑
k=0

(−1)kt2k−1

(2k − 1)!
0



=


∞∑
k=0

(−1)kt2k

(2k)!

∞∑
k=0

(−1)k+1t2k−1

(2k − 1)!
∞∑
k=0

(−1)kt2k−1

(2k − 1)!

∞∑
k=0

(−1)kt2k

(2k)!


=

[
cost sent
−sent cost

]
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