
LİNEER SİSTEM TEORİSİ  ÖDEV 4 
 (El yazısıyla yazıp, TEK bir pdf dosyası olarak e-postalayınız.) 

 
 

a  = Soyadınızdaki harf sayısının mod 5’e göre karşılığının 3 eksiği 
b  = Öğrenci numaranızın son iki rakamının mod 7’ye göre karşılığının 3 eksiği 
Eğer a sıfır oluyorsa 1a  alınız. 
Eğer b sıfır oluyorsa 1b  alınız. 
Eğer bunlara göre ba   çıktıysa b ’yi 1 artırınız. Eğer b sıfır oluyorsa 1b  alınız. 
( 0a  ve 0b  ve ba  ) 
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1) Ate  matrisini modal matrisle (özvektör veya genelleştirilmiş özvektörlerle) 
köşegenleştirme yöntemiyle bulunuz. 
 

2) Ate  matrisini Cayley-Hamilton teoreminden faydalanarak bulunuz. 
 
 

 
 
 















abab

abbaabba
A

1
,    










1

0
B ,    01C  

 
 

3) 1)( tu  ve 









0

1
)0(x  olmak üzere 

)()(

)()()(

tCxty

tButAxtx



&
 

 
ile tanımlı sistemin 0t  için çıkışını bulunuz. 
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fark denkleminin çözümü olan ][kx ’yı bulunuz. 


