Df(x)=5* e T3y ; denkleminin x'in [-1 3] deger araliginda, ikiye bolme yontemini kullanarak
4. iterasyon sonundaki kdk degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz. xsol=-1; xsag=3;

(B9_2 den.m ve fbisection_den.m) Sonug: 0.75

2) f(x)= 20 * X —30%x — 50; denkleminin x'in [-5 3] deger araliginda, yer degistirme yontemini
kullanarak 4. iterasyon sonundaki kok degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz. xsol=-5;
xsag=3;

(B9_5 den.m ve fregula_den.m) Sonug: 1.2739

3 flx)= X —5*x—¢ " ; denkleminin x(0)=15 baslangi¢ degerini kullanarak Newton Raphson metodu
yardimi ile 4. iterasyon sonundaki kok degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz.

(B9 11 _den.m ve fnewton_den.m ve fnewton turev_den.m) Sonug:

4)5*x1—3*x2+x3=8; 2*x1+7*x2—3*x3=3; 2*x1+2*x2+4*x3=12
ve ilk kosullar: [3;3;3] olmak sart1 altinda, verilen bu dogrusal denklem sisteminin koklerini bulmak i¢in

Gaus-Seidel yontemini kullandiginizda 3. iterasyon sonundaki kék degerlerinin toplamini bulunuz.
Hata toleransini 0.001 aliniz.

(B8 10 den.m dosyast) Sonug: 1.4509 + 0.8091 + 1.8700 =4.13

5) Yapilan bir deneyde t=1, 3, 5, 7 saniyelerinde bir hareketlinin hiz degerleri; v=10, 2, 5, 10 (km/saat)
olarak 6l¢iilmiistlir. Bu cismin hizinin zamana (v=f{(t)) bagli degerlerini gdsteren birinci dereceden bir
egri uydurulacaktir. Bu islemi yapacaginiz (1.52) esitligindeki kare matrisin determinantini bulunuz.

(egri_uygur.m) sonug:80

6) f(x)=3 * x2 — 6 *¢" ifadesinin x=[0, 1, 2, 3, 4, 5, 6] degerleri i¢in tiirevi merkezi fark yontemi ile
alindiginda

f '(x) vektoriiniin tam ortasindaki degeri bulunuz.

(merkezi_turev.m) Sonug: —123.63

7 fx)=3* x* — 6 * " ifadesinin x=[0, 1, 2, 3, 4, 5, 6] degerleri igin, x= [0 : 6] araligindaki entegralini

Simpson
3/8 yontemi ile aldiginizda, noktadan sonra 3 hane duyarlilig1 ile entegral sonucunu bulunuz.

(simpson_3 8 entegral.m). Sonug: 1533

8 f '(x) =x —5*x 4+ 3 *x + 1 ifadesinini kullanarak, Euler yontemine gore 3. iterasyon sonundaki f(x)
degerini bulunuz. x(0)=1; xson=6; y(0)=1; h=0.5;

(B13_7 den.m). Sonug:-2.6875

ax(®) de®)
? d(®)=x(t)’=2*y(t) Ve Ao=x0-40
t(1) = 0; tson =2; h = 0.2; x(0)=1; y(0) =2; baslangi¢ kosullar1 altinda, 2. iterasyon sonundaki x(t) ve y(t)
degerlerinin toplamini bulunuz.

diferansiyel denklem sistemini

(B13_12 den.m). Sonug: 0.192+ 0.2 =0.392

10) % * x diferansiyel denklemini x(0) = 0; xson =4.5; h=0.5; y(0)=1 ilk



kosullar1 altinda ikinci dereceden Runge-Kutta yaklagimi ile 2. iterasyon sonundaki y degerini bulunuz.
wl1=0.5; w2=0.5; al=1; bl=1; kullanilacaktir.

(B13_10_den.m), (fonkana den.m), (fonkalt den.m). Sonug: 0.2917
2%x

1) fx)=—2*e " —5* X ; denkleminin x'in [-2 1] deger araliginda, ikiye bélme yontemini kullanarak
4. iterasyon sonundaki kok degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz. xsol=-2; xsag=1;

(B9_2 den_son.m ve fbisection_den_son.m) Sonug: 0.8125

12) f(x)=5* t'—80*¢— 10; denkleminin x'in [-1 2] deger araliginda, yer degistirme yontemini
kullanarak 4. iterasyon sonundaki kdk degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz. xsol=-1;
xsag=2;

(B9_5 den_son.m ve fregula_den _son.m) Sonug: -0.1249

13)f(x)=2* X —15*x + e_g*x ; denkleminin x(0)=15 baslangi¢ degerini kullanarak Newton Raphson
metodu yardimi ile 4. iterasyon sonundaki kok degerini bulunuz. Durdurma toleransini 0.001 aliniz.

(B9_11_den_son.m ve fnewton _den son.m ve fnewton_ turev_den son.m) Sonug: 7.5

14)5*x1+3*x2—x3=7; 2*x1+7*x2+3*x3=2; 2*x1—2*x2+4*x3=12
ve ilk kosullar: [1;1;1] olmak sart1 altinda, verilen bu dogrusal denklem sisteminin koklerini bulmak i¢in

Gaus-Seidel yontemini kullandiginizda 3. iterasyon sonundaki kék degerlerinin toplamini bulunuz.
Hata toleransini 0.001 aliniz.

(B8 10 _den.m dosyasi) Sonug: 2.4376 +(-0.9652) + 1.2986 = 2.7710
15) Yapilan bir deneyde t=0, 2, 4, 6 saniyelerinde bir hareketlinin hiz degerleri; v=1, 2, 8, 21 (km/saat)
olarak 6l¢iilmiistiir. Bu cismin hizinin zamana (v=f{(t)) bagli degerlerini gdsteren birinci dereceden bir

egri uydurulacaktir. Bu islemi yapacaginiz (1.52) esitligindeki kare matrisin determinantini bulunuz.

(egri_uygur son.m) sonug: 80

16) f(x)=— 2 * x3 + 6 * ez*x ifadesinin x=[0, 1, 2, 3, 4, 5, 6] degerleri icin tiirevi merkezi fark yontemi ile

alindiginda f '(x) vektdriiniin tam ortasindaki degeri bulunuz.

(merkezi_turev_son.m) Sonug: 8723.1

17) fx)=2* X -5 e_z*x ifadesinin x=[2, 4, 6, 8, 10, 12, 14] degerleri i¢in, x= [2 : 14] araligindaki

entegralini
Simpson 3/8 yéntemi ile aldiginizda, noktadan sonra 3 hane duyarliligi ile entegral sonucunu bulunuz.

(simpson_3 8 entegral son.m). Sonug: 19200

18) f'(x) =2*x +3*x’—8*x+5 ifadesinini kullanarak, Euler yontemine gore 3. iterasyon sonundaki
f(x) degerini bulunuz. x(0)=0; xson=5; y(0)=-1; h=0.5;

(B13_7 den_son.m). Sonug: 3.5

d(x(t) v ay(®)
d(t)=—x(t)2+3*y(t) d(t)=2*x(t)—2*y(t)
t(1) = 0; tson = 2; h = 0.2; x(0)=1; y(0) =2; baslangi¢ kosullar1 altinda, 2. iterasyon sonundaki x(t) ve y(t)
degerlerinin toplamini bulunuz.

diferansiyel denklem sistemini

(B13 12 den son.m). Sonug: 2.16 + 1.76 =3.92



20) d(x%% * x diferansiyel denklemini x(0) = 0; xson =4.5; h=0.5; y(0)=1 ilk
kosullar1 altinda ikinci dereceden Runge-Kutta yaklagimi ile 2. iterasyon sonundaki y degerini bulunuz.

wl1=0.5; w2=0.5; al=1; bl=1; kullanilacaktir.

(B13_10 _den_son.m), (fonkana den son.m), (fonkalt den son.m). Sonug: 0.8125

21) f(x)=10 * x2 + 2 *¢" ifadesinin x=[1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9] degerleri icin, x= [1 : 9] araligindaki
entegralini
Simpson 1/3 yontemi ile aldiginizda, noktadan sonra 3 hane duyarliligi ile entegral sonucunu bulunuz.

(simpson_1 3 entegral.m). Sonug: 18708
22) Bir cismin t=0:5 saniye i¢in hiz vektori; v=[1, 3, 8, 11, 17, 23] (m/sn) olduguna gore, v(t) degisimine en
uygun 1. dereceden dyle bir egri uydurunuz ki, KOHK degeri minimum olsun. Minimum olan bu KOKH

degerini hesaplaymiz.

(B11_4 den.m). Sonug: 1.1751



2) fry)=—3*x +2%y ; gy =x—4*y



denklemlerinin koklerini (x, y) bulmak icin Newton-Raphson yaklagimi kullanilacaktir. ik kosul

olarak; x=1; y=1 alarak, x ve y'nin ikinci iterasyona girerken alacagdi yeni de@erlerin toplamini
bulunuz.

(B9 26 _den.m), (fnewtonl den.m), (fnewton_turevl den) Sonug: 0.7059+ 0.5882 =1.2941

24) Newton yonteminin yakinsamasini geciktiren, bazen de hi¢ yakinsamamasina neden olan kusuru nedir?
a) Cozlimi istenen denklemin dogrusal olmamasi, b) Degisken araliginin uygun se¢ilmemesi,
¢) Coziilmesi istenen denklemin tiirevinin sifir olmasi, d) Baslangi¢ degerlerinin uygun se¢ilmemesi, ) Hig biri

25) Yatay ve diisey eksene iliskin deney 6l¢iim vektorlerinin S'er adet deger igerdigi diistintildiigiinde, egri
uydurmanin teorisi geregi, asagidaki onermelerden en fazla kac tanesi dogrudur?
1) En fazla 5. mertebeden egri uydurulabilir.
2) En fazla 4. mertebeden bir egri uydurulabilir.
3) En dogru egriyi uydurmak i¢in 6. dereceden bir polinoma ihtiya¢ vardir.
4) En garantili sonucu elde etmek i¢in dogrusal egri uydurma yolu se¢ilmelidir.
5) En garantili sonucu elde etmek i¢in dogrusal olmayan egri uydurma yolu seg¢ilmelidir.
6) Bu deney icin 6. dereceden bir polinom uydurulamaz.
7) Burada verilen tiim 6nermeleri degerlendirebilmek i¢in sorudaki bilgiler eksiktir.
8) Coztimde kullanilacak yol haritast belirlemek i¢in ilk 6nce deney degerlerinin (egrinin) ¢izilmesi onerilir.
9) Yatay eksen degerleri arasindaki mesafe (h) hayati nem sahiptir.






