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Consideriomo una ondizione inizisle. X(0)=X, €R che s1a un autove flove.
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ANALISI MODALE £ STABILITA
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e Tuth i modi di un sistema lineare stazionario asintoticonete stabile

o Un sistma lineare stazionarip stebile, ma non asimtoh cannmle stobr

o Un aisteme Iineare shazionario 'notabile ha almeo un modp o
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ha almeno un modo llmﬁrofo e non oonverge/lk ,

Tempo conthnvo

Infa*h", se il siskmg e stabile, ma non asintoh wnele otsb
almenp un A, con Re(A;)=0, e ‘\7()\_,'.‘ Re()\j)=o rnsulta M5=));.
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Ie/ esso po ssiede
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almero un A; won [N 1, e YA A T=1 visulks Wizys -

Quinds, peri Aj con 1Ajlzq I3 odimensiore del P 37erde bloco di Jordan

relshvo a A; e 4= 1, el mado [ mody LvrispordeNte [l o A, e /sono
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modo [ mad) corrispondate /i a A\j € /sono:




