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Yararlanilacak Arag

XPP/XPPAUT

Dinamik sistemleri ¢cozmek, durum portreleri, dallanma
diyagramlarini elde etmek igin kullanilabilecek bir arag

B. Ermentrout, "Simulating, Analyzing, and Animating Dynamical
systems”, siam,2002.

http://www.math.pitt.edu/~bard/xpp/whatis.html
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A. Yigit

Xppaut, “xpp” ve “auto” isimli iki par¢cadan olusur. Birbirleri arasinda daima
gecis yapabilirsiniz. “auto”, dallanma diyagramini hesaplamak icin kullanihr.
http://www.math.pitt.edu/~bard/xpp/xpp.html adresinden indirilebilir.

xppaut_yiiklediginiz_dizin\xppaut\windows\xppall dizini altinda xpp.bat
dosyasi mevcuttur. Bu dosya icerisine uygulama ile ilgili adreslerin dogru
yazilmasi gerekmektedir. Ornegin benim makinemde xppaut asagida olan
adresde yiikliidiir. “G:\24_mart_2008_new_data\Doktora”. Dolayisiyla
G:\24_mart_2008_new_data\Doktora\xppaut\windows\xppall adresinde olan
xpp.bat dosyasinin i¢erigi asagidaki sekildedir.




A.Yigit
Xppaut ¢alistiginda nasil bir ekran agilir?



A. Yigit

Orneklerle Dallanma Diyagrami Olusturma

Br Pt Ty Lab a b harm H period
1 10 LF 3 -0,3849 1 0,5773 0,0773 0




Neden dogrusal olmayan devreler, sistemler ve kaos?

Virtually, all physical systems are nonlinear in nature.
M. Vidyasagar

O zaman neden hep
lineer devreler ve sistemler ile ilgilenildi?

"...not to produce the most comprehensive
descriptive model
but
to produce the simplest possible model that
incorporates the major features of the
phenomenon of interest.”

Howard Emmons



Hatirlatma

Lineer sistemi hatirliyalim... Bagka nasil
ifade ediyoruz?

x(t)=Ax()+ Bu(t), x(t,))=x,

IO = OO DU e
cikis degiskeni giris degiskeni

x() = x(t ) + J; t eI Bu(r)dr



Hatirlatma
Ayrik zamanda lineer sistemi hatirliyalim...

x'(k)= Ax(k)+ Bu(k), x(k)=x,
v(k)=Cx(k)+Du(k) x'(k)=x(k+1)
Bu sistemin ¢ozuimd.....

x(k) = A*x(0) + Zk: AV Bu(n)

n=0



Hatirlatma

Bir 6zel hal: x(l‘) — Ax(t) «——— Otonom sistem

¢ozimi bir daha yazarsak

6zdegerler

— —  \

x(t)=e""S e +e" S e, . e TS ¢

~ \ 7

ozvektorler

¢ozim, ozvektorler ve 6zdegerler ile nasil degisir?



Ozvektarleri ayni 6zdegerleri farkli iki sistem Hatirlatma

- A, = 2 = 111:_1_21. /1212_3—21.
A ==-1+2i A, =-3+2i

0.9129 I 0.9129

Sy = : Sy = :
~0.1826 - 0.3651 i ~0.1826 - 0.3651 i
¢ 0.9129 ol 0.9129 |
2 -0.1826 + 0.3651 i 2 1 -0.1826 + 0.3651 i|

Hangisi daha hizli sifira yaklasiyor ?

Al
sistemi

A2

sistemi



Ozdegerleri ayni 6zvektorleri farkl iki sistem Hatirlatma

{—0.2 —5} A {—0.2 —1} [ =-0.25+2.235 A =-0.25+2.235
_ =

1 -03 5 —03| 4,=-025-2235 A, =-0.25-2.235i

09125 0.0051+0.4081i

Sll = _ S21 =

0.0051+0.4081 | 0.9125

09125 0.0051—0.4081;

e = 12T oo

81 0.0051—0.4081; | . B2
sisterm Hizlarinda bir farklhilik var mi? sistemi
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Hatirlatma

Bu durumda lineer sistemin ¢cozimleri neler olabilir?
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B . . S. Haykin, "Neural Networks- A Comprehensive
Tim bu durum portrelerinde ortak bir sey var, ne? Foundation"2™ Edition, Prentice Hall, 1999,

New Jersey.



Hatirlatma
Otonom lineer sistem igin baska ne diyebiliriz?

(t) = Ax(?)

Ozel bir ¢éziim: denge noktasi
0=4x, = x,=0

Denge noktasinin Lyapunov anlaminda kararhligi
Tanim: Lyapunov anlaminda kararlilik

x(¢)= f(x(¢))  sistemine iliskin bir denge noktaisi  olsun. Verilen
herhangi bir £ > 0 igin bir 5(&) >0 bulunabiliyorsa; dyleki

|x(0)-x,|<5(e) = |x@®)-x,)|<e V>0,

X4 noktasi Lyapunov anlaminda kararlidir.

Ve Lyapunov anlaminda kararliligi lineer sistemde anlamak igin.....



Bazi Dogrusal Olmayan Sistemler

Sarkag . . .
ml@ =—mgsin6—klb
AN yergekimi  sirtinme
- Durum uzay: gésterimi

X1 = 9, X5 = @ —>durum degiskenleri



Once ne yapacagiz ?

*

.ox ks
Oz—gsmx1 ——X,
m

denge noktalari

Bu denge noktalarinin hAepsi anlamli mi?

2T Tt 2T

Denge noktalarinin civarindaki davranigi incelemek istesek
ne yapmamiz gerekir?

(0,0) civarinda _).CI ] 0
=&
A2l ]y

lk X,
_;__xz_

Bu sistemin kararliligini incelemeyi biliyoruz



(1,0) civarinda
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Bu sistemin kararhhgina baksak
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H.K.Khalil, "Nonlinear Systems”, 3r4 Edition, Pearson Education, 2000.

(1,0) civari

X



Tinel Diyod Devresi
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Denge noktalari ....
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Notasyona iligskin hatirlatma

J : Oyle ki
YV : Her
3 : vardir

d!': sadece bir tane vardir

Dinamik Sistem

Dinamik sistem: (T, X, o' ) T=R stirekli zaman
T zaman
¢T: X — X T=Z ayrik zaman
al) ¢°=I X=Rn

X durum uzayi
az2) ¢™s =T o @3 - X=Cn



Hatirlatma: Metrik Uzay Cember

(X,d) >Vx,y,ze X x,eX,reR’

d(.,.): XxX > R’ B(x,,r)={xe X |d(x,x,)<r)
d(x,y)=0=x=y B(x,,r)={xe X |d(x,x,)<r}
d(xay):d(yﬂx) S(xo,r):{x€X|d(x,X0)=7’}
d(x,y)<d(x,z)+d(z,y)

Sirekli Doniisim

X =(X,d) Y=(,d)
T:X >Y
Ve>036>03d(x,x,)=d(Tx,Tx)<é&

T, x, ‘da siireklidir

Yakinsama, Tam Uzay,Biiziilme....



Hatirlatma

Lineer Vektér Uzayr

X, V,Z € V ove O[,ﬁ e [ olmak iizere V‘de iki
cebrik islem + ve « asagidaki gibi tanimlanmis olsun

Vektor toplama (VT) X + Y € V \V/)C, y e V

vt Vx,yelV X+y=y+X

VT2 Vx,v,zelV (x+y)+z=x+(y+2z2)

vis. JI0elV > Vxel x+0=x
vraVxeV A(x)elV >x+(—x)=0




Hatirlatma

Skaler ile carpma (SQ) X €V VxelV,VaelF

sctVNa ek Vx,yeV a.(x+y)=a.x+a.y
se2Na,feF VxeV (a+,8).x=a.x+,8.x

scaVa,pelF VxeV a(,b’.x)z (aﬁ).x

sc4 VxelV lx=x



Hatirlatma

Norm

V vektor uzayi olmak lizere, asagidaki dort 6zelligi saglayan
fonksiyon HH .V —> R normdur

|20

‘tzO & x=0

x| = e |

b+ v <o + ]



