Dinamik Sistem

Once lineer dinamik sistemleri durum
denklemleri ile ifade ettik ...

O =AX+Bu), x(t) X,
geglskyy() Cx(t)+ Du(t) \ilkkosul

cikis degiskeni giris degiskeni

Bu sistemin ¢ozimd.....
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Bir 6zel hal: x’(t) - Ax(t) «—— Otonom
sistem

¢6zimu bir daha yazarsak 6zvektorler

6zdegerler

¢Cozim, ozvektorler ve 6zdegerler ile nasil degisir



Ozvektorleri ayni 6zdegerleri farkl iki sistem
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Hangisi daha hizli sifira yaklasiyor ?
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Ozdegerleri ayni 6zvektarleri farkl iki sistem
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Bu durumda lineer sistemin ¢cozimleri neler olabilir?
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Tim bu durum portrelerinde ortak bir sey var, ne?

S. Haykin, "Neural Networks- A Comprehensive Foundation“2nd Edition, Prentice Hall, 1999, New Jersey.



Dinamik sistemin 6zel bir ¢ozimd: Denge noktasi

=AU = 0= — e
XO=f(xE) =>»  0=f(x,) |

Sistemin davranigini incelemenin bir yolu kararliligini incelemekfir.
Tanim: Lyapunov anlaminda kararlilik

X(t) = f(X(t)) sistemine iliskin bir denge noktasi X; olsun. Verilen
herhangi bir ¢>0 igin
X(0)—xy| < 5(e)

esitsizligi
X(t)-xg| <&

esitsizligini gerektirecek gekilde bir §(g) bulunabiliyorsa X; denge
noktasi Lyapunov anlaminda kararlidir.

Lineer sistemlerde denge noktasinin Lyapunov anlaminda kararliligini
incelemek igin ne yapiliyor?
Denge noktasinin kararlhligi neye denk, neden?



Hatirlatma

Norm

V vektor uzayi olmak tizere, asagidaki dort 6zelligi
saglayan fonksiyon HH : V>R normdur
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