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Öz 
Kaotik sistemler, başlangıç koşullarına duyarlı ve ölçülemeyecek karmaşıklıktaki dinamik sistemler olarak ifade 

edilebilir. Başlangıç koşullarına olan duyarlılığının yanında kaotik sistemler, geniş bantlı ve periyodik olmayan 

bir özelliğe sahiptir. Bu özelliklerinden dolayı söz konusu bu sistemler, özellikle mühendislik alanlarında olmak 

üzere farklı bilim dallarında geniş uygulama alanına sahiptir. Bu makalede Lorenz benzeri doğrusal olmayan üç 

boyutlu yeni bir diferansiyel denklem sisteminin kararlılığı araştırılmıştır. Çalışmada öncelikle dikkate alınan 

sistemin denge noktaları belirlenmiş ve kararlılık kriterleri Hurwitz koşulları kullanılarak incelenmiştir. Daha 

sonra, bu sistemin üstel kararlılığı için gerek ve yeter koşullar tartışılmıştır. Sonuç olarak, elde edilen sonuçlar 

ilgili literatürde bulunan sonuçları içerir ve geliştirir. 

 

Anahtar kelimeler: Lineer (doğrusal) olmayan sistem, Hurwitz teoremi, Kararlılık, Lyapunov fonksiyonu. 

 

Stability Analysis of a New Differential Equation System of Lorenz-like 

Nonlinear Three-Dimensional  
 

 

Abstract 

Chaotic systems can be described as immeasurably complex dynamic systems which are sensitive to initial 

conditions. In addition to its sensitivity to initial conditions, chaotic systems have a broadband and non-periodicity. 

Because of these properties, these systems considered have a wide application area in different sciences, especially 
in engineering subjects. In this paper, the stability of a new differential equation system of Lorenz-like nonlinear 

three-dimensional, was investigated. In the study, firstly, the equilibrium points of the system which was taken 

into consideration were determined and the stability criteria were examined by using Hurwitz conditions. Then, 

the necessary and sufficient conditions for exponential stability of this system have been discussed. Consequently, 

the obtained results include and improve the results found in the related literature. 

 

Keywords: Nonlinear system, Hurwitz theorem, Stability, Lyapunov function. 

 

1. Giriş 
 

Dinamik sistemler lineer veya lineer olmayan yöntemler kullanılarak incelenirler. Düzgün davranışa 

sahip dinamik sistemlerde çok küçük parametre değişikliği yapılarak sistem kaosa sürüklenmektedir. 

Kaos kavramının bilim tarihine girişi 18. yüzyıla dayanmaktadır. Başlangıç koşullarına hassas bağlılık 
gösteren kaos teorisi günümüzde ekolojik sistemler, fizik, kimya, mühendislik, tıp, ekonomi, iletişim 

güvenliği vb. çeşitli alanlara uygulanmıştır [1]. 1963’te Lorenz iki kuadratik terim ile karmaşık 

(kompleks) dinamik davranışlar sergileyen üçüncü mertebeden otonom ilk kaotik sistemi buldu [9].  
Kaotik sistem denklemlerle tanımlanıyorsa deterministtik kaos olarak ifade edilir. Kaotik 

sistemlerin matematiksel modelleri lineer olmayan bir özelliğe sahiptir. Sürekli zamanlı diferansiyel 

denklemlerde tanımlandığı gibi ayrık zamanlı fark denklemleri ile de tanımlanabilmektedir. Söz konusu 

denklem sistemlerinin matematiksel modellerinin olması determinizm kavramını ortaya koyarken uzun 
zaman içindeki davranışın başlangıç koşullarına hassaslık göstermesi; kaotik sistemleri lineer olmayan 
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sistemler altında ele alınan birçok modelden farklı kılmaktadır. Basit olmasına karsın kaotik sistem 

modelleri davranışları oldukça karmaşıktır [13]. 

Kaos araştırması için Lorenz sistemi ilk kaotik model olarak bir modül haline geldi. Bu 
doğrultuda Chen sistemi [18], Rössler sistemi [16] ve Lü sistemi [12] gibi birçok kaotik sistem 

bulunmuştur. Bu kaotik sistemler pek çok araştırmacı tarafından sıklıkla incelendi [1, 3, 5-12, 15-22]. 

Aşağıda ilgili literatürde çalışılmış bazı kaotik sistemler ve belirli notalardaki kaotiklik 
durumları belirtilmiştir: 

 

0  ,0  ,0  cba  için, 

                                                          , )( xyax   

                                                          , yxzcxy 
 

                                                          , bzxyz   
şeklindeki Lorenz sistemi, lineer olmayan bir diferansiyel denklem sistemidir ve  

) 28 ,3/8 ,10 () , ,( cba değerleri için kaotiktir [6]. 

 
3 , , cba  için, 

                                                          , )( xyax   

                                                          , )( cyxzxacy   

                                                          , bzxyz   

şeklindeki Chen systemi, lineer olmayan bir diferansiyel denklem sistemidir ve ) 28 ,3 ,35 () , ,( cba   

değerleri için kaotiktir [8]. 

 

0  ,0  ,0  cba  için, 

                                                          , )( xyax   

                                                          , xzcyy 
 

                                                          , bzxyz   
şeklindeki Lü sistemi, lineer olmayan bir diferansiyel denklem sistemidir ve ) 20 ,3 ,36 () , ,( cba  

değerleri için kaotiktir [20]. 

 

 0  ,0  ,0   r  için, 

                                                          , )( xyx 
 

                                                          , xzrxy   

                                                          , zxyz   
şeklindeki Pan sistemi, lineer olmayan bir diferansiyel denklem sistemidir ve ) 3/8 ,16 ,10 () , ,(  r  

değerleri için kaotiktir [1]. 

Biz bu çalışmada ) ,( , ,0  cba  için,  

, bxyzx 

 , )( yzay 

                                                                                                                                          

)1(  

zxycyz   

diferansiyel denklem sistemini inceledik. Bu sistem Lorenz benzeri üç boyutlu lineer olmayan bir 

diferansiyel denklem sistemidir. Bu sistemin katsayı parametrelerinin tamamı pozitif olmadığı için 
Lorenz denklem sistemine göre daha karmaşık bir yapıya sahiptir. Ancak söz konusu sistemin kaotik 

olma durumları katsayı parametrelerinin pozitif değerleri için sağlanmıştır. Burada 

) 30 ,38/ ,25 () , ,( cba  değerleri için (1) denklem sistemi kaotiktir (Şekil 1.). 
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            (a)                                                                        (b) 

Şekil 1. (1) sisteminin üç boyutlu xyz-izdüşümü (a) ve xy-izdüşümü (b). 

 
Bu makalede ilk olarak, (1) denklem sisteminin ayrık (isolated) denge noktalarını bulduk. Daha 

sonra Lyapunov fonksiyonu yardımıyla dikkate aldığımız (1) sisteminin global üstel kararlılığı için 

gerek ve yeter şartlar oluşturduk. Son olarak, Hurwitz teoremini kullanarak (1) sisteminin asimptotik 
kararlılık ve kararsızlık kriterlerini inceledik. 

Ana sonucumuzu belirtmeden önce aşağıdaki temel tanımlar ve teoremden yararlanacağız. 

 

2. Temel Teorem ve Tanımlar 

 

Tanım 1. 
nD   ,  

de orijini içeren bir bölge olsun. Ayrıca  ) ,0[) ,0[:  DW  
fonksiyonu verilsin. 

Eğer 0t  için, 0)0 ,( tW  ve 0x  için,
 0) ,( xtW  ise W  

pozitif tanımlıdır denir. Öte yandan pozitif 

tanımlı W  fonksiyonu, birinci mertebeden sürekli kısmi türevlere sahip ise W  
ye bir Lyapunov 

fonksiyonu denir [2]. 
 

Tanım 2.  













),(

),(

yxQ
dt

dy

yxP
dt

dx

                                                                                                                                        

)2(  

otonom sistemi verilsin. Herhangi bir 
 ),( 00 yx   noktasında  0),( 00 yxP  ve  0),( 00 yxQ  ise,  

),( 00 yx   noktasına (2) sisteminin kritik (denge)  noktası denir [14]. 

 

Tanım 3. Eğer  

 22

0

2

0 )()( ryyxx   

olacak şekilde çember içinde (2) sisteminin ),( 00 yx  noktasından başka bir kritik noktası yok ise, 

),( 00 yx   noktasına (2) sisteminin ayrık (isolated) denge noktası denir [14]. 

 

Tanım 4. nnf :  sürekli bir fonksiyon ve 

nxxf
dt

dx
    ),(                                                                                                                                  )3(                             

olsun.  

a. Eğer 0*)( xf  ise, *x   
noktası (3) için sürekli bir denge noktasıdır; 
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b. ),,( * rxB  
merkezi *x  

ve yarıçapı r  
olan bir açık yuvar

 
olmak üzere;  her ,0t  

için ),( * xB  
de bulunan ve 

0)0( xx    
ile verilen dinamik sistemin bir çözümü )(tx  

olsun. Eğer her 0  için, bir 

0  sayısı var ise bu takdirde her ),( *

0 xBx   
için (3)

 
sisteminin *x  denge noktası kararlıdır; 

c. Eğer ),()0( * xBx   ile verilen her )(tx  çözümü için,  




t

xtx *)(lim  

olacak şekilde yeterince küçük bir 0  sayısı var ise (3) sisteminin *x  denge noktası asimptotik 

kararlıdır; 

d. Eğer ),()0( * xBx   ile verilen her )(tx  çözümü için;
 
 

0    ,)0()( **   texxxtx t                                                                                                        )4(  

olacak şekilde ,0 0  sabitleri ve 0  
sayısı var ise, (3) sisteminin *x  denge noktası üstel 

kararlıdır.  

Ayrıca (3) sisteminin bütün )(tx  
çözümleri için (4) eşitsizliği sağlanırsa,  *x  denge noktasına 

global üstel kararlıdır denir [4]. 

 

Teorem 2.1 (Hurwitz teoremi) Reel katsayılı 

nn

nnn aaaaP  

  1

2

2

1

1 ...)(  

 karakteristik polinomunun tüm köklerinin negatif reel kısımlı olabilmesi için gerek ve yeter şart 

























n

n

a

aaaaa

aaa

a

H

00000000

001

00001

0000001

12345
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1









 

Hurwitz matrisinin tüm köşegen minörlerinin pozitif olmasıdır. 

Not edilmelidir ki; 
nH
 
Hurwitz matrisinin esas köşegeni, )(P  polinomunun 

1a  den 
na  ye 

kadar katsayılarını içermektedir. Aşağıda 

)det( , ,
1

  ,
23

1

211 nn HD
aa

a
DaD    

 ile Hurwitz matrisinin esas köşegen minörleri tanımlanır. Eğer 3n  ise, Hurwitz koşulları 

 0  ,0  ,0 321  aaa  ve   0- 321 aaa  

durumuna indirgenir [15]. 

 

3. Ana Sonuçlar 

 

Önerme 3.1. (1) sistemini gözönüne alalım. Eğer  0b  
ve 0)1( cb

 
ise, (1) denklem sistemi

),0 ,0 ,0(O  
 )1(,)1(,11  cbcbcA  ve  )1(,)1(,12  cbcbcA  gibi üç ayrık denge 

noktasına sahip olur. Eğer 0b  
ve 0)1( cb  ise, (1) denklem sistemi yalnız bir )0 ,0 ,0(O  ayrık 

denge noktasına sahip olur. 

 

İspat: (1) sisteminin denge noktaları aşağıdaki 















0

0)(

 0

zxycy

yza

bxyz

                                                                                                                                      )5(  

denklem sisteminin çözümünden elde edilebilir. 0b
 
için (5) sistemi 
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0zxycy

yz

byzx

 

olarak yazılabilir. Burada gerekli cebirsel işlemler yapılarak x  ve z  yok edilirse, 

                                                              
0)1(

2


b

y
cy  

olur. Bu denklem çözüldüğünde y
 
değerleri için; 0b  ve

  
0)1( cb  iken 0y

 
olur. Öte yandan 

0b  ve
 

0)1( cb
 
iken 0y  ve )1(  cby  olur. Bu yüzden (1) sistemi, 0b  ve

 
0)1( cb

 
iken )0 ,0 ,0(O  şeklinde tek bir denge noktasına sahip olur. Ancak 0)1(  ,0  cbb

 
durumunda ise 

),0 ,0 ,0(O  
 )1(,)1(,11  cbcbcA  ve  )1(,)1(,12  cbcbcA  şeklinde üç denge 

noktasına sahip olur. 

 

Teorem 3.1. 0b
 

için, (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası global üstel kararlıdır 

. 1 c  

İspat:  ), ,( zyxX   olsun. 

     10  c  için aşağıdaki pozitif tanımlı Lyapunov fonksiyonunu gözönüne alalım: 

                      

2100

0210
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(
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1 222
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Burada açıkça  

                      )(
2

1
 ,

2

1
max)(

2

1
 ,

2

1
min 222222 zyx

a
Wzyx

a


















   

yazılabilir. (1) sistemi boyunca W  nin türevi alınırsa, 

                   

yzczybx
dt

dW
)1(222

)1(

  

                              

  

12)1(0

2)1(10

00



























































































z

y

x

Q

z

y

x

z

y

x

c

c

b

z

y

x
TT

 

                              
))(( 222

max zyxQ        

                                  222](,2)3( ,2)1(max[ zyxbcc              

                              )]( ,2)1(max[ 222 zyxbc     

                                 ))((
]21 ,21max[

] ,2)1(max[
tXW

a

bc 
  

olur. Buradan, 

)(
]21 ,21max[

] ,2)1(max[

0

0

))(())((
tt

a

bc

etXWtXW




  

yazılabilir. Öte yandan, 
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)(
]21 ,21max[

] ,2)1(max[

0

222
0

))(())(()](21 ,21min[
tt

a

bc

etXWtXWzyxa




  

                              .))()()(](21 ,21max[
)(

]21 ,21max[

] ,2)1(max[

0

2

0

2

0

2
0tt

a

bc

etztytxa




  

olur. Böylece, 

.))()()((
]21 ,21min[

]21 ,21max[
)()()(

)(
]21 ,21max[

] ,2)1(max[

0

2

0

2

0

2222
0tt

a

bc

etztytx
a

a
tztytx





 

elde edilir.  

0c   için, aşağıdaki gibi pozitif tanımlı, yeni bir Lyapunov fonksiyonunu gözönüne alalım: 

)(
2

1~ 222 zy
a

c
xW   

Burada,  

)](21 ,2max[
~

)](21 ,2min[ 222222 zyxacWzyxac   

yazılabilir. (1) sistemi boyunca W
~

 nin türevi alınırsa, 

 

                  

222

)1(

~

zcybx
dt

Wd
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))(( 222

max zyxR     

                                 222]( ,,1max[ zyxcb                 

                              

))((
~

]21 ,2max[

] ,,1max[
tXW

ac

cb




                                                                                                                             

elde edilir. Buradan 

)(
]21 ,2max[

] ,,1max[

0

0

))((
~

))((
~ tt

ac

cb

etXWtXW






  

yazılabilir. Bu durumda 

             
]21 ,2min[

]21 ,2max[
)()()( 222

ac

ac
tztytx






)(
]21 ,2max[

] ,,1max[

0

2

0

2

0

2
0

))()()((
tt

ac

cb

etztytx






                         

 

elde edilir.  Böylece (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası, global üstel kararlıdır.  

   
(1.1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası, global üstel kararlı olduğu için aynı 

zamanda yerel (locally) üstel kararlıdır.
 )0 ,0 ,0(O  noktasına karşılık gelen lineer hale dönüştürülmüş 

sistemin katsayı matrisi aşağıdaki gibi
 

                                                            
























10

0

00

c

aa

b

A  
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Hurwitz matrisidir   
1

22 













c

aa
A  matrisi, 0b  olduğundan Hurwitz matrisidir. Burada   

0 aca  (yani 1c ) olması Hurwitz matrisinin gerek ve yeter koşuludur.  Bu ise ispatı tamamlar. 

 

Teorem 3.2. (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası: 

I.  Eğer
 1c  iken 0b  ise, asimptotik kararlıdır, 

II. Eğer 0b   ise, kararsızdır, 

III. Eğer
 1c  iken herhangi bir b  değeri için karasızdır. 

İspat:  )0 ,0 ,0(O noktasında (1) denklem sisteminin Jakobiyen (Jacobian) matrisi  

                                                           

 

10

0

00

























c

aa

b

A

 
biçimindedir. Bu matrisin karakteristik polinomu,  

.0)1()(( 2  acaab   

olarak yazılır. A  matrisinin özdeğerleri, b1  ve 
2

)1(4)1()1( 2

3,2




caaa
  dir. 

 A  matrisinin özdeğerleri dikkate alınarak: 

a) Eğer
 1c  iken 0b  ise, (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası global üstel 

kararlıdır (Teorem 3.1). Bu şartlar altında A  matrisinin özdeğerlerinin negatif olduğu sonucuna 

kolaylıkla ulaşılabilir. Böylece yukarıdaki A  matrisinin özdeğerlerinin tümü negatif reel kısımlı 

olduğundan (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası asimptotik kararlıdır. 

b) Eğer 0b   ise,  A  jakobiyen matrisi en az bir pozitif özdeğere sahiptir öyleki 01  b  

dır. O halde, (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası kararsızdır. 

c)  Eğer
 1c  iken herhangi bir b  değeri için,  A  jakobiyen matrisinin en az bir pozitif özdeğeri 

vardır. O halde, (1) denklem sisteminin  )0 ,0 ,0(O denge noktası kararsızdır. 

 

Teorem 3.3. (1) denklem sisteminin  

 )1(,)1(,11  cbcbcA  ve  )1(,)1(,12  cbcbcA  

denge noktaları asimptotik kararlıdır   

0)(    ,0)1(2     ,01  cabcabba  ve 0)]1(2))(1[(  cacabab  

dır. 

İspat:   )1(,)1(,11  cbcbcA  noktasında (1) denklem sisteminin kararlılığı dikkate alındığında, 

(1) sistemi ),,(),,( zyxzyx   dönüşümü altında değişmezdir (invariant’tır). 

),,(),,( ZYXzyx   lineer dönüşümü altında 

                                                              , 

)1(

)1(

1















cbZz

cbYy

cXx

                                                                    

olur. Buradan 



Y. Altun, A. Yiğit / BEÜ Fen Bilimleri Dergisi 8 (3), 731-741, 2019 

738 

 

)1(

)(

)()1(















XYZYcbXZ

YZaY

YZbXZYcbX







                                                                                                      )6(  

yazılabilir. Bu durumda (6) denklem sisteminin kararlılığı dikkate alındığında,
 )0 ,0 ,0(O  

 noktasındaki 

jakobiyen matrisi  

























11)1(

0

)1()1(

1

cb

aa

cbcbb

J A  

olur. Bu matrisin karakteristik denklemi,    

0)1(2)()1( 23  cabcabba   

olarak yazılır. Routh-Hurwitz şartları dikkate alınarak, bu denklemin bütün köklerinin negative reel 

kısımlı olması için gerek ve yeter şart 0  ,0   ,0  RQP  ve 0RPQ  olmasıdır. Burada, 

),( cabQ   1 baP  ve )1(2  cabR  dir. 

Yani,                 





















0)]1(2))(1[(

0)1(2

,0)(

,01

cacabab

cab

cab

ba

                       

olarak yazılır. Böylece  ispat tamamlanmış olur. 
 

Uyarı 3.1 (1) denklem sistemindeki ) ,( , ,0  cba şartları altında aşağıdaki gibi yeni bir  

, bxyzx 

 , )( yzay 

                                                                                                                                          

)7(  

xycyz   

denklem sistemi yazılabilir. Burada (7) sistemi, 3/8  ,15  ba

 

ve  30 c  değerleri için kaotiktir 

(Şekil 2).  
 

 

(c)                                                                          (d) 

Şekil 2. (7) sisteminin üç boyutlu xyz-izdüşümü(c) ve xy-izdüşümü (d). 

 

Önerme 3.2 (7) sistemini gözönüne alalım. Eğer 0  ,0  bcb
 
ise, (7) denklem sistemi ),0 ,0 ,0(1O

 

 bcbccB ,,1  ve  bcbccB  ,,2  gibi üç ayrık denge noktasına sahip olur. Eğer 0  ,0  bcb  

ise, (7) denklem sistemi yalnız bir )0 ,0 ,0(1O  ayrık denge noktasına sahip olur. 
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İspat:  Bu önermenin ispatı, Önerme 3.1. in ispatına benzerdir.  

 

Teorem 3.4 Her 0c  için, , (7) denklem sisteminin )0 ,0 ,0(1O  
 denge noktası kararsızdır.  

İspat: )0 ,0 ,0(1O  noktasında (7) denklem sisteminin jakobiyen matrisi  























00

0

00

c

aa

b

B  

şeklindedir.  Bu matrisin karakteristik denklemi,  

0))(( 2  acab   

olarak yazılır. B
 

matrisinin özdeğerleri b1  ve 
2

42

3,2

acaa 
   dir. Burada açıkça 

görülmektedir ki 0c  için 03   olur. 
 
Sonuç olarak 0c

 
için, (7) denklem sisteminin )0 ,0 ,0(1O  

denge noktası, karasızdır. Böylece, ispat tamamlanmış olur.  

 

Teorem 3.5 Her 1c  ve 0b  için, (7) denklem sisteminin )0 ,0 ,0(1O  denge noktası, asimptotik 

kararlıdır. 

İspat: ), ,( zyxX 
 
olsun. Bu durumda aşağıdaki pozitif tanımlı Lyapunov fonksiyonunu gözönüne 

alalım: 

)
1

(
2

1 222 zy
a

xW   

(7) sistemi boyunca W  nin türevi alınırsa, 

yzcybx
dt

dW
)1(22

)3.2(

  

elde edilir. Her 1c  ve 0b  için,  

.0
)3.2(


dt

dW
 

olur. Bu takdirde (7) denklem sisteminin )0 ,0 ,0(1O  denge noktası, asimptotik kararlı olur. Böylece 

ispat tamamlanmış olur. 

 

Teorem 3.6 (7) denklem sisteminin  bcbccB ,,1  ve  bcbccB  ,,2  denge noktalarının 

asimptotik kararlı olması için gerek ve yeter şart  ,0)(  ,0  cabba 02 abc  ve 

0]2))([(  accabab  olmasıdır. 

 

İspat:   ,,1 bcbccB  noktasında (7) denklem sisteminin kararlılığı dikkate alındığında, (7) sistemi 

),,(),,( zyxzyx   dönüşümü altında değişmezdir.  

),,(),,( ZYXzyx   
lineer dönüşümü altında,  

                                                           
, 















bcZz

bcYy

cXx

 

olur. Buradan 
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  )(

)(















XYXbcZ

YZaY

YZbXZYbcX







                                                                                                             )8(   

yazılabilir. Bu durumda (8) denklem sisteminin kararlılığı dikkate alındığında,
 )0 ,0 ,0(1O  

 noktasındaki 

jakobiyen matrisi  

 

                                                      
























00

0
1

bc

aa

bcbcb

J B  

olur. Bu matrisin karakteristik denklemi,    

02)()( 23  abccabba   
olarak yazılır. Routh-Hurwitz şartları dikkate alınarak, bu denklemin bütün köklerinin negatif reel 

kısımlı olması için gerek ve yeter şart 0   ,0  QP  ve 0QPR  olmasıdır. Burada 

bcabQbaP    ,  
ve abcR 2  dir. 

Yani,                           





















0]2))([(

02

,0)(

,0

accabab

abc

cab

ba

 

olarak yazılır. Böylece, ispat tamamlanmış olur. 

 

4. Sonuç  

 
Bu çalışmada, ilgili literatürde yapılan çalışmalar dikkate alınarak Lorenz benzeri üç boyutlu doğrusal 

olmayan yeni bir diferansiyel denklem sistemi analiz edildi. Çalışmada ilk olarak gözönüne alınan 

denklem sisteminin bazı katsayı değerleri için kaotik oldukları gösterildi. Daha sonra ele alınan sistemin 
denge noktaları belirlendi ve kararlılık kriterleri Routh-Hurwitz koşulları dikkate alınarak incelendi. 

Yine ele alınan sistemin üstel kararlılığı için Lyapunov fonksiyonundan yararlanılarak gerek ve yeter 

koşullar oluşturuldu. Sonuç olarak, elde edilen sonuçların ilgili literatüre katkı sağladığı ve bu 
doğrultuda çalışmaların genişletilebileceği düşünülmektedir. 
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