
Integrierender Faktor μ


Algorithmus zur Lösung:
2xy μ(y) dx + (y²-x²) μ(y) dy = 0

1)
DGL aufteilen : 
dx-Teil wird p(x,y)





dy-Teil wird q(x,y)

2) jetzt Funktion nach FS Seite 156 aufstellen, je nach gesuchten μ, nach auflösen des 

rechten Teils dürfen dort nur noch Veränderliche stehen, die mit dem gesuchten μ zu

tun haben z.B.: 
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ansonsten anderes μ probieren (μ(x))

3) umstellen nach μ’ und ersetzen durch 
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4) TDV anwenden 
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5) Integration 
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Da steht dann 
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 ! Fs Seite 6 Log.gesetze beachten !     
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6) diese Formel für das μ in Ausgangs-DGL einsetzen
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einen von beiden Teilen nach x oder y integrieren, je

 nachdem was leichter ist  ! entstehende Konstante ist abhängig !

7) diese Formel ableiten nach der Veränderlichen (x,y) nach der nicht intetgriert wurde

! Konstante wird hier zu c’ !

8) Ableitung gleichsetzen mit dem Teil aus 6, welcher nicht intergriert wurde

9) Umstellen nach c’

10) Intgrieren nach der Veränderlichen, von der  c’ abhängt ! neue Konstante entsteht c1 !
11) Einsetzen der Formel aus 10 in den Integrierten Teil aus 6

12) Endformel kann dann die Form haben 
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13) Wenn dann noch gefordert ist, durch Punkt P(1,1), in Endformel einsetzen und c1 

ausrechnen

wenn in Anfangs-DGL kein μ vorkommt, dann kann sie schon die Lösung sein, wenn die


Intergrabilitätsbedingung erfüllt is t py = qx 

Wenn nicht erfüllt, dann μ ausprobieren bis, Bedingung aus 2 erfüllt ist
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