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Pravda, naopak, niektoré otázky týkajúce sa d. r o v n i c vyšších rádov 
možno riešiť jednoducháie priamo než v rámci t e o r i e zmienených systémov; 

12. Základné v l a s t n o s t i systémov explicitních d. r o v n i c 1* rádu 

66. S m ě r o v é p o l e 

Budeme ̂ sa najskfir zaoberať najjednoduchšími vlastnosťami systémov ex­
plicitních d. r o v n i c 1. rádu. 

Uvažujme o systéme explicitných d. r o v n i c 1* rádu: 

yí " f l ( x » yl» ••*» yn) 
(A) 

y n s f n ( x » yl» y n J 

kde f ^ , f n značia dané funkcie n + 1 premenných x, y^, y n , de­
finované v nejakora obore Co . c j , j e t z v . definiční obor systému ( 1 ) . 0 fun-
kciách f ^ , f n a o obore (J neurobíme z a t i a l ' žiadne předpoklady. 

v 

Funkcie f ^ , ..., f n priradujú ku každému bodu (x, y^, • y n ) € co 
n čísel: f^íx, y x , y n ) , f n ( x , y x , . . J , ý n ) . 

Usporiadaná skupina 2 n + 1 čísel (x, y^, ..., y Q , f ^ x , y ^ » » « » i y Q ) , 
f n ( x , y^, y n ) sa nazývá lineárnv element systému (A) v bode (x, 

y
n)» jednotlivé čísla spomenutej usporiadanej skupiny sú súradnice  

lineárneho elementu. Množina všetkých lineárnych elementov v jednotlivých bo-
doch oboru CJ , j e t z v . směrové pole systému (A). Množina bodov (x, y^, ... 
.., y n ) 6. co , v ktorých každá fu n k c i a tjj («C = 1, n) mú tú istú hod­
notu CaC nazývá sa i z o k l i n a systému (A). Rovnice každej izoklíny sa teda 
móžu napísať v tvare: 

f x (x, y l f y n ) = C l f f n ( x , y l t y n ) = C n 

kde C-p C n značia nějaké konstanty. V bodoch tejže izoklíny majů všetky 
lineárně elementy tií istú (n + 2 ) , (2n + l)-tú sdradnicu. 

Lubcvolný l i n e a r n y element (x, y^, y n , f ^ , •••» f n ) s i mfižeme 
znázorniť malou úsečkou v n + 1 - rozmernom p r i e s t o r e vzhl'adom na pravoúhlý 
súradnicový systém. Táto úsečka prechádza bodom (x, y j , y n ) * j e j p r i e -
met do r o v i n y £x, y ^ 1» •••» n» z v i e r a s kladnou polosou x uhol, k t o -
rého tangens j e (x, y^, ..., y n ) • Takú úsečku s i mfižeme 1'ahko predstaviť, 
ked n = 2, t . j . keá ide o trojrozměrný p r i e s t o r . Ak n > 2, máme do činenia 
s p r i e s t o r m i o vyššom počte rozmerov a bezprostrednú představu o příslušných 
geometrických útvaroch nemáme; matematik, ktorý j e zběhlý vo viacrozmernej 
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geometrii, spojuje však aj v tomto případe s predchádzajúcou úvahou určité před­
stavy, Vtoré mu umožňuji! udať názorné lineárně elementy a iné pojmy s nimi sú-
vi s i a c e . 

67 • V ý z n a m s m ě r o v é h o p o I a 

Podia toho, čo sme povedali v ods. 63, rozumieme riešením alebo i n -
tegrálom systému (A) každý systém n funkcií y n nezávisle premen-
nej x, definovaných v tomže intervale j , ktoré systému (A) vyhovujú. 
Křivka v n + 1- rozmernom priestore, ktorá je určená 1'ubovól'nym riešenlm 
systému A, nazývá sa integrálnou (Int.) křivkou systému. (A). 

Napr. uvažujme o systéme (A) skladajúcom sa z dvoch rovnic 

y{ = f ^ x , y^, y 2) 
(A) 

y2 " f2 ( x» yl» y 2 * 

Předpokládájme, že existuje nějaké jeho riešenie y^(x), y 2 ( x ) ; funk- » 
cie y ^ i y 2 sú teda definované v určitom intervale j . V danom čísle { £ J 
majů určité hodnoty \\* °L 2* ř r* 8 l u8ná i n t . křivka leži v trojrozmernom 
priestore a prechádza bodom (/ r\\% \ funkcie y^, y 2 značia jeho 
priernety do súradnych rovin [ x , y ^ a [x, y 2 J • Situácia je znázorněná 
na tomto obrázku 

X 
Obr. 20 

Kv d l i vSčšej názornosti uakutočnlme nasledujúcu úvahu pre uvedený 
systém (A) skladajúci sa leň z dvoch rovnic* 

Podia d e f i n l c i e rlešení y l f y 2 systému (A) majů funkcie y^, y 2 

v každom čísle x í j derivácle y{(x), y 2 ( x ) , - ktorých hodnoty sú ' ^ ( x , y 1 ( x ) , 
y 2(x)J , f 2 [ x , y ^ x ) , y 2(x)J. To můžeme, vyjadriť tak, že i n t . křivka y^, y 2 

leží v obore -CJ a má v každom svojom bode dptyčnicu v směre, příslušného l i n e a r -
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neho elementu* Inými slovami, v každom svojom bode sa dotýká příslušného l i n e ­
ar neho elementu, lebo sleduje směrové pole. Vidíme najmfi, že všetky i n t . křiv­
ky systému (A), ktoré pretínajú tú istú izoklínu, pretínajú ju v rovnakom sme-

• -
re. . 

Táto názorná úvaha vedie k jednoduchéj metodě slúžiacej k vyhl'adaniu 
4 

k r i v i e k v trojrozmernom priestore, ktoré by mohli mať přibližné ten istý p r i e -
beh ako i n t . křivky systému (A), řrincíp metody je ten, Že za hledané funkcie 
volíme polygony skladajúce sa z malých úsečiek, ktoré sledujú směrové pole. Me­
todu vyložíme v geometrickej řeči. 

Nech y 1 0 , y 2 Q ) £ CJ je Tubovol'ny bod a hl'adajme polygon, ktorý 

by mohol aproximovať riešenie systému (A), prechádzajúce týmto bodom. Najprv 
zvolíme malú úsečku, ktorá vychádza z bodu ( x Q , y 1 Q , y 2 Q ) , má smer lineárneho 
elementu v tomto bode a koncový bod ( x ^ j . y ^ , y 2 1 ) vpravo od bodu ( x Q , y 1 Q j 
y 2 0 ) , tajže x^ > x Q ; směrnice priemetu t e j t o úsečky do rovin [ x , y^J , 
[x, y 2 ] sú teda: f 1 ( x Q , y 1 Q , y 2 Q ) , f 2 ( a c 0 , y 1 0 > ^ 2 0 * • V P r í P a d e ( xi» yn> 
y 2 l ) č Ců zvolíme opfiť malú úsečku, ktorá vychádza z bodu (x^, y ^ l ' ^21^' m ^ 
smér lineárneho elementu v tomto bode a koncový bod ( x 2 , y 1 2» V22^ v P r a v o o d 

( x l t y ^ i * y21^» takže x 2 > x^; směrnice i c h priemetov sú teda ̂ i C ^ t 
y21^9 *2^xl' yll* y 2 l ^ * V případe ( x 2 , y 1 2» ^22^ e mfižeme tento postup 
opakovať a eventuálně i niekolkokrát. Tým dostaneme istý polygon ( x Q , y 1 Q , 
y20 )» ( xl» yll» y21*' ( x2' y12» y22 5» k t o r ^ y y c h ^ d z a z D 0 d u <*o» y10» 
y 2 Q ) a sleduje směrové pole. Je to tzv. EuleroV polygon svatému (A) vychá­
dza júci z bodu ( x Q , ŷ Q» y2o^* ^úása prirodzené* ueúdiť, že má přibližné 
ten istý priebeh ako niektóré riešenie systému (A), vychádzajúce z bodu 
(x

0» Yxo> y20^' P°^^ a^ samozřejmé riešenie tohto systému e x i s t u j e . Všimnime 
s i , že polygon závisí od zvolených dížok jeho stráň a je jednoznačné určený 
postůpnosťou x Q <*x^ < x 2 < ... • Mdžeme sa domnievať, že vystihuje r i e ­
šenie tým presnejšle, čím kratšie zvolíme jeho strany. Podobné dostaneme Eule» 
rov polygon, ktorý do bodu ( x Q , y 1 Q , y 2 Q ) vchádza. Jeho konStx'ukcia sa líši 
od predchádzajúcej l e n tým, že sa koncové body úsečiek z v o l i a vždy vTavo od za-
čiatočných. Tento polygon pravděpodobné aproximuje niektóré riešenie systému 
(A) a opfiť usudzujeme, že tým presnejšie,'Čím sú jeho strany kratšie. Obidva 
polygony, po k i a l existujú, t v o r i a dohromady Eulerov polygon systému (A) pre­
chádza júc i bodom ( x Q , y^Q» ^20^» *torý naznačuje isté riešenie systému (A) 
prechádzajúce bodom • ( x 0 , y^ Q, y 2QK 

Táto jednoduchá metoda na určenie přibližného riešenia daného systému 
(A) má cenu pre teóriu, lebo možno na j e j základe vypracovať ddkaz existencie 
riešení systému (A) (kap. 13) avšak tiež pre numerické výpočty přibližných 
hodnot riešenia prechádzajúceho daným bodom. 

Poznamenájme, že predchádzajúca úvaha, ktorú sme k v f i l i názornosti u-
robiíl pre systém (A) skladajúci sa l e n z dvoch rovnic, dá sa bezprostředné 
rozšířit na všeobecné systémy (A)* 
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68. V e k t o r o v é o z n a č e n i e 

Ak porovnáme úvahy uvedené v predchádzajúcich ods. 66, 67 s úvahami o 
d. r o v n i c i y' = f ( x , y) ( a ) , ktoré sme u v i e d l i v ods. 2, 3, vidíme, že sú 
úplné podobné. Táto obdoba t e o r i e systémov explicitních d. r o v n i c 1. rádu a t e -
óriou d. rovnice (a) j e omnoho hlbšia a je zvlášť výrazná p r i maticovom a vek­
tor ovom zápise vzorcov týkajúcich sa zmienených systémov* P r i tomto zápise sa 
mnohé vzorce pre systémy explicitních d. ro v n i c 1. rádu formálně nelíšia od 
příslušných vzorcov z t e o r i e d. rovnice ( a ) , hoci i c h obsah j e všeobecnější 
a zahrnuje vzorce rovnice (a) ako najjednoduchšie případy. 

Matica majúca m (= 1) ríadkov a n(£ 1) stípcov sa nazývá matica  

typu m/n. V případe m = n sa matica nazývá štvorcová matica rádu n. 
V te o r i i mat-c nazýváme čísla skaláry; ak ide o premenné veličiny, hovoříme o 
skalérnych premenných. Štvorcová matice rádu 1 považujeme za skaláry. 

Matice označujeme s p r a v i d l a velkými latinskými pístnenami, napr. A = 
= ( a i ] c ) . Symbol pře maticu združenú s A = (aik^» p r e n 8 * * 0 0 * v k t o r e j 
sú vzhladom na A vyměněné r i a d k y a stípce, j e A* , takže A* = l a k i ^ * 

Základné pojmy o mat i c i a c h a p r a v i d l a pre počítanie s maticami pova­
žujeme za známe. Jednotkovou (nulovou) maticou 1'ubovolného rádu, t . j . maticou, 
k t o r e j prvky v hlavněj diagonále sa rovnajú 1 a ostatné ( k t o r e j všetky prvky) 
sú nuly, označujeme symbolom E ( 0 ) . 

Nerovnosť medzi maticami toho istého tyjpu, napr. A = B, j e e k v i v a -
lentná so systémom příslušných nerovností pre»rovnol'ahlé prvky obidvoch matic: 
a i k = b i k * 

Vektory v n (= 1) rozmernom p r i e s t o r e rozoznávame stípcové a r i a d -
kové a stotožnujeme i c h s maticami typu n/1 alebo 1/n. Vektory označujeme 
malými latinskými písměnami (niekedy tučné); napr.: 

/ y l 
y = y * = ( y x . •••» y n ) 

\ y n 

Jednotlivé prvky príslušnej matice nazýváme zložky vekto r a . Pre vek­
tory p l a t i a zřejmé pojmy a výsledky z t e o r i e matic. Napr. p r i už predtým uve-
denom označení zložiek vektorov y, y * máme: y * y = y i + y^ +••••+ 

2 t t é 
• y n» y y = (y^ y^)* takže súčin y y vektora y * s vektorom y j e 
skalár a súčin vektora y s vektorom -y* j e symetrická štvorcová matica rá­
du n. Vektor, kterého všetky zložky sa rovnajú 1. označujeme: 1; vektor, 
ktorého všetky zložky sa rovnajú O, označujeme: 0 

Připomeňme, že 1'ubovol'nú maticu A = ^ a i k ^ typu m/n móžeme zapísať 
*1 

symbolom ( a ^ , ••• . an^ alebo l , pričom a^ značí stlpcový vektor v m-
a * 
m 

rozmernom p r i e s t o r e o zložkách a ^ , a a£ značí riadkový vektor 
v n-rozmernom p r i e s t o r e o zložkách a ^ , a^n» 
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Lubovolfrý vektor a(x; y l t y Q) v' m(= 1)- rozmernom priestore, 
ktorého zložky a x (x, y x , y n ) , a m(x, y l t ... y n ) * sů funkcie defino­
vané v nejakom (n + 1)- rozmernom obore c x c, pričom x £ c a ( y ^ i * * * * 
y R) £ Q( představuje vektor závislý od útvaru skladajúceho sa z čísla x a 

zo stípcového, alebo riadkového vektora y, •alebo y o zložkách yi>»«»>y n« 
Označujeme ho a(x,y); vektor k nemu združený zapisujeme a*(x,y*).Ak všetky 
zložVy nějakého vektora majů určitú vlastnosť,hovoříme,že vektor má tú vl a s t ­
nost .V tomto zmysle hovoříme o vektoroch kladných,ohraničených,spojitých at3« 
Ak sú všetky zložky napr. vektora a(x,y) kladné, píšeme a(x, ý) > O a pod. 
Ak zložky premenného vektora y m6žu nadobudnúť všetky hodnoty, píšeme - ©° < 
< y < «o • 

Předpokládájme, že zložky a^ napr. stlpcového vektora a majů 
v niektorých bodoch oboru j x oř prvé parciálně derivácie B j x >

 aíy podia 
premenných x, y^ (k = 1, n). 

Potom pre vektor a(x, y) definujeme prvú parciálnu deriváciu a ^ x » 
y) 'podTa cremenne.1 x v zmysle vzorca: 

«x ( x » y ) = 

/ 9 a x (x, y v » yn> 
d x 

\ 3 a m ( x » yl» • ——. 7 

a parciálnu deriváciu a* (x, y) podTa vektora y v zmysle vzorca: 

a y (x» y) = 

a «i (*» yi> •••> y n) 3 a x (x, y 1 $ y n } \ 

a y, 

3 a m (x, y l t y n) 

Ty^ 
a fi^n <*» yi» ••• y n) 

a y n 
7 

Vidíme, že parciélna derivécia vektora a(x, y) podl'a premennej x 
je op8ť vektor v m- rozmernom priestore, naproti tomu parciálna derivécia 
podia vektora y je matica typu m/n. V případe m = 1, t . j . ked a(x, y) 
je skalár, představuje a y (x, y) riadkový vektor v n-rozmernom priestore. 

Při vektorovom označení mdžeme systém explicitných d. rovnic 1. rádu 

y í = f l ( x » yl» yn*  
(A) 

y n = f n ( x » yl» •••• yn* 
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zapisať v tvare 

y" = f ( x , y) 

teda formálně rovnako ako v případe jedinéj d. rovnice (a), samozřejmé teraz 
má tento vzorec širší obsah: y značí vektor v n-rozmernom priestore o zlož-
kách . y l f ••• y n a f ( x , y) vektor o zložkách f^Cx , y^,, y n ) , 
f n ( x , y^,' • y n ) , ktoré sií funkciami premennej x a vektora y. 

Všimnime s i , že iný zápis už uvedeného systému je daný vzorcom 

y »' = f * (x, y f ) 

69. P ř e h T a d o z á k l a d o c h ' t e o r i e s y s -
t é m o v e x p l i c i t n í c h d. r o v n i c 

VzhTadom na to, že teória sysťémov explicitních d. rovnic 1* rádu je 
obdobná t e o r i i d. rovnice (a), ktorií sme v predchádzajúcich úvahách vyvinu­
l i , obmedzíme sa v případe týchto systémpv na stručný popis hlavních v e c l , pře­
nechávajíc čitatelovi, aby s i podrobnosti přemyslel a d o p l n i l a- prlhliadnutlm 
V predchádzajúcim úvahám o d. r o v n i c i (a)* 

Nech je daný systém explicitních d. rovnic 1* rádu 

y* = f ( x , y) (A) 

x značí skalárnu premennú v nejakej číselnéj množině c,' y přemenný vektor 
o n zložkách v nejakom obore C a f vektor proměnných x, y definovaní v 
obore GJ = c x a. Kvfili stručnosti obvykle hovoříme o d. r o v n i c i (A), hoci 
táto rovnica vyjadřuje systém A* rovnic. OJ je definiční obor d. rovnice (A) 
stručné; obor d. rovnice (A). 

RieSením alebo integrálom d. rovnice (A) rozumieme každí vektor 
y ( x ) , ktorý j e j vyhovuje. Přitom sa v dalších úvahách vždy obmedzujeme na r i e -
áenia, ktoré sú definované v nejakom intervale j , teda rieSeniá, ktorých zlož-
ky sú definované v intervale j . • 

Obory o d. rovnice (A) sú spravidla (n + 1)- rozměrné o b l a s t i , 
(n + 1)- rozměrné normálně obory, najma* (n + 1)- rozměrné intervaly a (n +1)-
rozmerné klinové obory. Každí + D- rozměrní kompaktní normélny obor je vy­
jádření nerovnosťami 

«C 2 x 2 (5 t u(x) = y í vCx) 

cC < (0 sú skaláry a u(x), v(x) sú spojité vektory o n zložkách; přitom je 
u^x) < v(x) s výnimkou v číslach x = oC , x = /3 , v ktorých pripúšťame rov-
nosť. Vidíme, že ked napr. n = 2 je každí kompaktní normálny obor prienikom 
dvoch valcov, z ktorých jeden má základnu v rovině [ x , y^J danů nerovnosťami: 

x = p ', u^x) * y^ = v^(x) a ĉpjrjnobeiní s osou y? a druhí zá-
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kladnu v povine [ x, y 2 ] danů nerovnosťami «C = x = p , u 2(x) = y 2 » v 2(x) 
a je rovnoběžný a osou y^. u^(x), u2(x) znečia zložky vektora u(x) a podob­
né v^Cx), v 2(x) zložky vektora v(x). Situácia je znázorněné na tomto obráz­
ku: 

Obr. 21 

Zvláětnym prípadom (n + 1)-rozměrného normálmeho oboru je (n + 1)-
rozmerný kompaktný in t e r v a l o střede ( \ , \ ) vyjádřeny nerovnosťami 

| - a = x = J + a, ^ - b = y = \ + b 

prifiom | , a sú skaláry a \ , b vektory o n zložkách; a > 0, b > 0. 
Do teorie d. rovnice (A) m6žeme bezprostředné preniesť pojmy, metody 

a výsledky z ods. 6 - 1 0 , Naproti tomu úvahy týkajúce sa rozširenia na d. rov-
nicu (AJ pojmov a vlastností dolných a horných f u n k c i i , ktorými sme sa zaobe-
r a l i v ods. 11, je zložitejšie. 

Ako ukážku rozáírenia úvah v d. r o j n i c i (a) na d. rovnicu (A) pred-
vedieire podrobné rozšírenie teorie transformácie premenných, ktorú sme vyvinu­
l i v ods. 12. Citáte*! nech s i všimne, že rozšířenu teóriu možno formulovat 
takmer doslovné ako v póvodnom případe, avšak odporúčame, aby s i pozorné přemy­
s l e l každý krok v tejto novej situácil. 

Uvažujme o d . r o v n i c i 

y' = f(x, y) (A) 

pričom o vektore f a jeho definičnom obore CO nerobíme žiadne předpoklady. 
Předpokládáme však, že bodová množina Qj je proste zobrazená bodové 

na tú i s t i i množinu 12 • Body (X, Y) C Cl nech súvisia s bodmi (x, y) € c£ 
vzorcami: 
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X = f (x, y ) , x * $ (X, Y) 
(1) 

Y = V (x, y ) , y * Y (X, Y) 

ktoré definujú zmienené prosté zobraženie množiny fi na o) a inverzně zobraze-
nie množiny A na cJ . Připomeňme, že x, X <p , $ sú skaláry, avšak y 9 Y, 
^ , Y vektory o n zložkách. 

Předpokládá jme, Že v obore cj e x i s t u j i ! parciálně derivácie f\t ^'y* 
Vp x, y y a podobné v obore JL parciálně derivácie $' x, Ý*y» Y " ' x i *V ŷ 

(v zmysle definlcií v ods. 68)* Okrem toho předpokládejme,- že hodnoty (skalár-
nej) funkcie 

<f'x *. <?'y t (2) • 

v obore o) sú buď vždy kladné alebo vždy záporné. 
Uvažujme o vektore F, ktory* je definovaný v obore JI vzorcom 

V x ( x , y) + V\(x, y) f ( x , y) 
F(X t Y) « 

<p'x(x, y) + f * y ( X t y) f ( x , y) 

pričom (x, y) e u) , (X, Y) £ i l zm čia dva odpovedajúce s i body* 
Zo vzoreov (1) vyplývá, že hodnoty predtým spomenutých parciélnych 

d e r i v a c i ! v každých dvoch odpovedajúcich s i bodoch spinajú rovnice: 

f x •v Y' - i , *'x f x * *'x » i 

f x V = 
Y 

o, *x f , •. f y = 0 

v x $ X + fy f x = 0, f x * f x = 0 

'̂x *X - r T - 1, r'x T y f y » 1 

(3) 

Ďalej lahko vidíme, že hodnoty (skalárnej) funkcie " 

v obore i l sú tiež vždy bud kladné, alebo vždy záporné a že platí vzťah 

V* X(X, Y) + V"^(x, Y) F(X, Y) 
f ( x , y) = 

£'Y(X, Y) + $' Y(X, Y) F(X, Y) 

Nech y značí 1'ubovoTné riešenie d. rovnice (A) definované v neja-
kom intervale j . Potom funkcia <f [ x, y(x)J má v každom čísle x € j d e r i -
váciu a té je. bud vždy kladná,alebo vždy záporná, lebo to isté platí o f u n k c i i 
(2) v obore CJ . Z toho usudzujeme, že funkcia <p £ x, y(x) J je v i n t e r -



- 147 -

vale j spojitá a v nom rastie alebo klesá; j e j hodnoty teda tvoria interval 
Jj_ v ktorom existuje funkcia inverzná. 

Definujeme v intervale J vektor Y takto: 
» 

X * ^ ( x , y(x)), Y(X) = V (x, y(x)) 

Potom obidve křivky (x,y (x) \x £ j a (x, Y(xj), X€ J sú na seba 
zobrazené proste transformáciou (1); súradnice dvoch s i odpovedajúcich bodov 
spolu súvisia podia právě napísaních vzorcov a samozřejmé súčasne spíňajú rov­
nice 

x = $ (X, Y(X)) , y(x) = Y"(X, Y(X)) 

Vektor Y(X) má v každom čísle X £ J deriváciu, ktorá je daná vzor-
com 

Y'x(x» yí*0 + Vy 0» y<*>) y(*>) 
Y'(X) = — - r ^-r — r - = F(X, Y(X)) 

<f'x(*» y<*)) • Ty Cx» y<x>) fCx» yu>) v ' 
v ktorom (x, y(x)) a (X, Y(X)) značia odpovedajúce s i body. Z posledného 
vzorca vidíme, že vektor Y(X) je v intervale J riešením d. rovnice 

Y' = F(X, Y) 

13* Prehlad o existenčních teorémách.a o větách 
o jednoznačnosti riešenl systemov explicitních 

d. rovnic 1. rádu 

70. E - x i s t e n č n é t e o r é m y 

Tiež peanovské existenčně teorémy t̂ kajúce sa d. rovnice (a), ktorý-
mi sme sa zaoberali v ods* 27 - 30, aj so svojimi dókazmi dajú* sa 1'ahko rozší-
riť na systémy explicitních d. rovnic 1. rádu. Výnimku tvoria t i e doplňky 
existenčních teorém, v których sa uplatňuji! pojmy dolních a horních funkcií. 
Spokojíme sa tu s uvedením existenčních teorém pre neohraničení a.kompaktní 
(n + 1)- rozměrní interval a pre otvorenú množinu. 

Nech je daná d. rovnica 

y' « f(x , y) (A) 

?eanovská existenčná veta pre d. rovnicu (A) v případe, že j e j oborom je 
(n + 1)- rozměrní neohraničeny interval, znie takto: 
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