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ART -1 Ogrenme Kurali:
Amagc: Verilen oriintiileri onceden belirlenmis benzerlik kistasina X i¢in kazanani belirle
gore 6bekleme, gerekirse yeni 6bekler olusturma —wIx = 1..m
Verilenler: n boyutlu p tane vektér  benzerlik kistasi "uyaniklik" katsayisi Yi =W J =4
. n p .
x {01} {Xk}|k=1 P y = max(y;)
Ag Yapist: !
Q Q OO0 2 Z;j yukaridan asagi baglantilar F, katmanindaki gésterim (W) ile veri(X) 'nin benzerliginin élgisiine
“uyaniklik” degerine gére karar veriliyor.
. Wi asagidan yukari baglantilar 4 Ty (p) deg 9 4
¢ i=1..n ——r > P ise kazanan asagidan yukariya agirlik (W) giincelleniyor
2 ” - 4 -
O\ J=1...m Kazanani belirlemek igin hangi agirlik
O e kullanihyor? Hangi agirlik giincelleniyor?
p ilkagirliklar Agirliklarin Giincellenmesi: Y 91 agirie g . Y
Kazanan uyaniklik kosulunu saglamiyorsa
)

1
O Wji(o)=m z(0=1 z(k+1) = zij*(k)xj e olacak?

F, katmanina yeni oriinti yerlestirilecek

* Tlgili asagidan yukar: agirliklar, ilk agirlik
W (K+1) = z; (K)x; glincellenmesinde gibi belirlenecek, yukaridan
ji = _0.5+ Zij* ) X zﬁigzﬁgmhklar yeni oriintiinin degerleri ?Iar'al
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Ornek :

T={ p=0.7
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Dinamik Yapay Sinir Agi Modelleri
Yinelemeli Aglar
(recurrent networks)
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Ileri yol Geri besleme

http://www.willamette.edu/~gorr/classes/cs449/rnn1.html

Dinamik Sistem

Once lineer dinamik sistemler hakkinda bildiklerimizi
hatirlayalim...

() = AX(t) + Bu(t),  X(to) =X

durumiiske’ril(t) _ CX(‘[‘_) + Du(t)\ \“k kosul

¢tkis degiskeni giris degiskeni

X(t) = A x(t,) + J‘ eA-IBY(7)dr

(o]

Bir 6zel hal: X(‘[) = Ax(t) <——— Otonom sistem
¢o6ziimii bir daha yazarsak ozvektérler

~ / . / . /
x(t) = €IS x (t,) + €2 S X, () + ... €™ TS X (8,)

AN

ozdegerler

Gozim, 6zvektorler ve 6zdegerler ile nasil degisir




Ozvektorleri ayni 6zdegerleri farkl iki sistem

I

Ay = -1-2i /121:_3_2i_
dp = -1+ 2i Ae = -3+ 2
5, - [ 0.9129 T 0.9129
' 1-0.1826 - 0.365Li | ** | -0.1826 —0.3651i |
I 0.9129 I 0.9129
S, = (S22 = i
—0.1826 + 0.3651i | —0.1826 + 0.36511 |
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Hangisi daha hizli sifira yaklagiyor ?
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Ozdegerleri ayni 6zvektorleri farkl iki sistem

[-02 -5 B, - ~02 -1
B = 1 -03 5 -03
Ay =—-0.25+2.235
Aoy =—0.25 -2.235

Ay = —0.25 + 2.235 |

0.0051 + 0.4081 i 0.9125

0.9125 o _ 0.0051 — 0.4081 i
271 0.0051 — 0.4081 i 2 - 0.9125

{ 0.9125 } s - {0.0051 +0.4081 i}
11~ 21 —
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Bu durumda lineer sistemin ¢oziimleri neler olabilir?
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Tim bu durum por"rr‘eler'mde ortak bir sey var, ne?
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Dinamik sistemin 6zel bir ¢oziimi: Denge noktasi

X(t) = AX(t) =—> 0= AXy ——  Kag tane denge
X(t) = f(x(t)) =—> O=f (Xd)/ noktasi olabilir?
Sistemin davranigini incelemenin bir yolu kararliligini incelemektir.
Tanim: Lyapunov anlaminda kararhlik

X(t) = T (X(t)) sistemine iliskin bir denge noktasi Xy olsun. Verilen
herhangi bir £ > 0 igin
IX(0) = x4 < 5(¢)

Ix(t) - x| < &

esitsizligini gerektirecek sekilde bir 0(&) bulunabiliyorsaXy denge
noktasi Lyapunov anlaminda kararlidir.

esitsizligi

Lineer sistemlerde denge noktasinin Lyapunov anlaminda kararliligini
incelemek igin ne yapiliniliyor?

Denge noktasinin kararhligi neye denk, neden?
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Lineer sistem modeli neden yetersiz?

“Virtually, all physical systems are nonlinear in nature.”

M. Vidyasagar

sonlu kagis zamani

goklu yalitilmig denge noktasi

limit gevrim

altharmonik, harmonik ve neredeyse periyodik ¢oziimler
kaos

goklu davranig

Neden hep lineer sistemler ele aliniyor?

. 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

Lyapunov anlaminda kararliligi incelemenin bir yontemi nedir?

— T
2. Yontem 1. Yontem
(Dolaysiz) (Dolayh)

Lyapunov'un 2. yontemi

Tanim: Lyapunov Fonksiyonu

V(X)>0, VxeB (Xg)
V(X) Lyapunov Fonksiyonudur « V(x) e Ct
V(x3)=0
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