Traiettorie di stato e ritratto di fase di sistemi lineari: n = 2 -
N

AMMER A >XM>00M <X <0
— x(t) = Fx(t), t € R, (t.c.)

x(t+1)=Fx(t), teZ, (td)
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x(t)=eftxy  (tc)
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Punti di equilibrio in presenza di ingressi: esempi
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Stabilita asintotica

Definizione: Un punto di equilibrio X € R” & detto asintoticamente stabile se
@ X & semplicemente stabile e

@ lim x(t) = X per ogni xp € R" “sufficientemente vicino” a x.
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Linearizzazione attorno ad un equilibrio: esempi
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