
Análise Matemática III �Soluções do Capítulo 3

3:1: Sistemas de Equações lineares com coe�cientes cons-
tantes homogéneos.
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Exercício 3:1:2:
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3:2: Sistemas de equações lineares não homogéneos.

Exercício 3:2:1:
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Exercício 3:2:2:
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Exercício 3:2:3:

a)
�
y1
y2

�
= c1

�
�2
5

�
e�3t + c2

�
1
1

�
e4t + 1

144

�
�24et � 12t� 11
12et � 60t+ 5

�
; c1; c2 2 R

b)
�
y1
y2

�
= c1

�
�1
1

�
e�t + c2

�
1
1

�
et +

�
0
�1

�
e3t; c1; c2 2 R

c)
�
y1
y2

�
= c1

�
�1
1

�
e�4t + c2

�
1
1

�
e4t +

�
4t2

2t

�
; c1; c2 2 R

2



3:3: Exercícios variados

Exercício 3:3:1: Errata! Veri�que que o vector0@y1y2
y3
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Exercício 3:2:2:
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Exercício 3:3:3:
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