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Nonlineer cebirsel denklemler

Bu bolimde
@ nonlineer cebirsel sistemler icin Newton yontemi ve Newton benzeri
bir yontem,
@ aralik lizerindeki tiim sifiryerlerini belirlemek amaciyla ikiye bélme
yontemini inceliyoruz.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o ki degiskenli f ve g fonksiyonlari icin
flxy) = 0 (1)
gxy) = 0

nonlineer sisteminin (p, q) ile gdsterilen sifir yerine sahip oldugunu
kabul edelim.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o iki degiskenli f ve g fonksiyonlari icin

fix.y) =
glx,y) =

0 (1)
0

nonlineer sisteminin (p, q) ile gdsterilen sifir yerine sahip oldugunu
kabul edelim.

e Ornegin
X 4y? -1 =
—x*4+y—-1 = 0

nonlineer sisteminin tek coziimii Sekil 1 ile belirtilen cember ve
paraboliin tek bir kesisim noktasi olan (0, 1) noktasidir.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Ayrica (0,1) noktasinin bir D komsulugunda

=5 o
8x 8y

Jacobien matrisinin tersinir oldugunu kabul edelim.

f(x,y) = f(x0,y0)+ (x—x0)f(x0,¥0) + (¥ — y0)fy (X0, ¥0) + - (2)
gx.y) = glxo. %)+ (x—x0)gx(x0,¥0) + (¥ — y0)gy (x0. yo) + - - -
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Taylor aciliminin lineer kisimlari ile olusturulan

f(x0,¥0) + (x —x0) (X0, y0) + (¥ = y0)fy (x0,0) = 0 (3)
g(x0, ¥0) + (x — x0)8x (0, y0) + (¥ — y0)gy (x0,y0) = 0

lineer sistemini g6z éniine alalim ve bu sistemin (x, y) ¢dziimiinii
(x1,y1) ile gosterelim.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o Taylor aciliminin lineer kisimlari ile olusturulan

f(x0, o) + (x — x0)f(x0, ¥0) + (¥ —y0)fy (x0,0) = 0 (3)
g(x0, ¥0) + (x —x0)8x (%0, Yo) + (¥ — y0)&y (x0.0) = O

lineer sistemini g6z éniine alalim ve bu sistemin (x, y) ¢dziimiinii
(x1,y1) ile gosterelim.

o Tek degiskenli fonksiyonlarda oldugu gibi, bu defa da nonlineer
sistemin (xp, yo) noktasindaki Taylor aclimininin lineer kisminin sifir
yerini (xi, y1) yaklasimi olarak alalim:

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Bélim 5 Kasim, 2018 6/



SIS R e EERR

notasyonu ile (3) sistemi,

olarak yazilabilir.
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e [3)ace (][5 e[

notasyonu ile (3) sistemi,

olarak yazilabilir.

@ Bu sistem coziilerek elde edilen AX ile
XM = xO0 4 Ax
yaklasimi veya eleman bazinda yazilarak
- [3]- (3] (5]
" Yo Ay

elde edilir.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Benzer bicimde diger yaklasimlar, n =10, 1, --- igin

olarak elde edilir.
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Ry =
x—y =0

denklem sisteminin ¢éziimii icin (x1, y1), (x2, y2) Newton yaklasimlarini
(x0,¥0) = (1,2) baslangic noktasi icin hesaplayiniz.
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Nonlineer sistemler icin

@ Verilen sistemi

olarak yazarsak,
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Verilen sistemi

olarak yazarsak,

ren=[ ) 1=

ile tanimladigimiz vektor degerli fonksiyon icin
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Verilen sistemi

olarak yazarsak,

°
f(x,y)} [X2+y2—1]
F(x,y) = =
bey) {g(x,y) x—y
ile tanimladigimiz vektor degerli fonksiyon igin
°
Floo,y) = F(1,2) = f(1,2) ] _[12+22—1] [ 4
0Y0) =) = g1,2) | T 1-2 — -1
elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

J:[fx f;,:|:|:2X 2y}
Ex 8y 1 -1

@ Ayrica

olup,

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Bélim 5 Kasim, 2018 11 /26



Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Ayrica
IR
8x 8y 1 -1
olup,
°
Soow) =I1.2 =3 %]
olur.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Ayrica
MRS
8x 8y 1 -1
olup,
°
2 4
J(x0, y0) = J(1,2) = _
1 1
olur.

@ Bu durumda

denklem sistemi

sistemine doniisiir.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Bu lineer sistemi uygun bir yontemle ¢cozerek Ax = 0, Ay = —1 elde
ederiz.O halde

wo=[m]=[x]+[&]=13]-1]

elde ederiz.

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Bélim 5 Kasim, 2018 12 / :



Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Bu lineer sistemi uygun bir yontemle ¢cozerek Ax = 0, Ay = —1 elde
ederiz.O halde

wo=[n]=[x]+[&]=13]-1]
-

elde ederiz.

@ Benzer bicimde
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

olup,

denklem sistemi
2 2 Ax o 1
1 -1 Ay | 0

sistemine doniisiir. Bu sistem de coéziilerek, Ax = —1/4, Ay = —1/4
olarak elde edilir.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ O halde
e (2]-(3]+[3]
y2 yi Ay

1 —-1/4 3/4
SRR A R A

elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ O halde
- [3]-[3]+ (5]
¥2 yi Ay

-[H]+[ 3R ]-15]

@ Yukardaki nonlineer sistemin ¢oziimii icin gerekli yaklasimlari Newton
yontemiyle ve yukarida incelenen fonksiyon sifir yerlerini belirlemek
amaciyla gelistirdigimiz newton.m isimli Program yardimiyla elde
edilebilir.

elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ O halde
- [3]-[3]+ (5]
¥2 yi Ay

SRR EIE A

@ Yukardaki nonlineer sistemin ¢oziimii icin gerekli yaklasimlari Newton
yontemiyle ve yukarida incelenen fonksiyon sifir yerlerini belirlemek
amaciyla gelistirdigimiz newton.m isimli Program yardimiyla elde
edilebilir.

@ Bu durumda f : ¢oziilmesi gereken nonlineer sistem ve fp ise s6z
konusu sistemin Jakobien matrisidir.

elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton y

@ Yontemi Ornek 1 icin calistiralim:
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o Yontemi Ornek 1 icin calistiralim:

e >> f=0(x) [x(1)"2+x(2)"2-1;x(1)-x(2)];
>> fp=0(x) [2*x(1) 2*x(2);1 -1];
>>x0=[1 2]’;
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o Yontemi Ornek 1 icin calistiralim:
o >> f=0(x) [x(1)"2+x(2)"2-1;x(1)-x(2)];
>> fp=0(x) [2*x(1) 2*x(2);1 -1];
>>x0=[1 2]’;
e >> newton(f,fp,x0) komutu ile
x0=1 0.75000 0.70833 0.70711 0.70711
1 0.75000 0.70833 0.70711 0.70711

yaklasimlarini elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii tizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii lizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,

@ Nonlineer cebirsel sistemler icin de, s6z konusu sistem ve Jacobiyen
matrisininin de kullanici tarafindan saglanmasini gerektirmektedir .
Ancak, kiris yontemini hatirlayacak olursak f nin tiirevi yerine,
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii lizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,

@ Nonlineer cebirsel sistemler icin de, s6z konusu sistem ve Jacobiyen
matrisininin de kullanici tarafindan saglanmasini gerektirmektedir .
Ancak, kiris yontemini hatirlayacak olursak f nin tiirevi yerine,

@ tiirev icin geri fark yaklasimini kullanarak tiirev bilgisinin saglanma
zorunlulugunu ortadan kaldirmak mimkindii.
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii lizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,

@ Nonlineer cebirsel sistemler icin de, s6z konusu sistem ve Jacobiyen
matrisininin de kullanici tarafindan saglanmasini gerektirmektedir .
Ancak, kiris yontemini hatirlayacak olursak f nin tiirevi yerine,

@ tiirev icin geri fark yaklasimini kullanarak tiirev bilgisinin saglanma
zorunlulugunu ortadan kaldirmak mimkiindii.

@ Benzer bir islemi cebirsel sistemler icin kismi tiirevleri iceren Jakobiyen
matrisi icin de gerceklestirerek,
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii lizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,

@ Nonlineer cebirsel sistemler icin de, s6z konusu sistem ve Jacobiyen
matrisininin de kullanici tarafindan saglanmasini gerektirmektedir .
Ancak, kiris yontemini hatirlayacak olursak f nin tiirevi yerine,

@ tiirev icin geri fark yaklasimini kullanarak tiirev bilgisinin saglanma
zorunlulugunu ortadan kaldirmak mimkiindii.

@ Benzer bir islemi cebirsel sistemler icin kismi tiirevleri iceren Jakobiyen
matrisi icin de gerceklestirerek,

@ Jacobiyenin hesaplanmasi zorunlulugundan kurtulabiliriz.
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Yukaridaki tanitimdan goriildiigii lizere, skaler denklemlerde f
fonksiyonu ve f nin tiirevini gerektiren Newton yontemi,

@ Nonlineer cebirsel sistemler icin de, s6z konusu sistem ve Jacobiyen
matrisininin de kullanici tarafindan saglanmasini gerektirmektedir .
Ancak, kiris yontemini hatirlayacak olursak f nin tiirevi yerine,

@ tiirev icin geri fark yaklasimini kullanarak tiirev bilgisinin saglanma
zorunlulugunu ortadan kaldirmak mimkiindii.

@ Benzer bir islemi cebirsel sistemler icin kismi tiirevleri iceren Jakobiyen
matrisi icin de gerceklestirerek,

@ Jacobiyenin hesaplanmasi zorunlulugundan kurtulabiliriz.

@ Bu amacla 1 sistemi ve X(©) = (x, yo) baslangi¢ noktasi verilmis

olsun. X1 = (x1,y1) noktasini X(©) noktasinin yakin komsuluguda
bir nokta olarak secelim.
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Newton yonteminden hareketle Kiris yontemini elde ederken
kullandigimiz

f(x)—f(xi—1)
Xi — Xj—1

f'(x;) =

yaklasimina benzer olarak
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Nonlineer sistemler icin Newton benzeri uygulama

@ Newton yonteminden hareketle Kiris yontemini elde ederken
kullandigimiz

f(x)—f(xi—1)
Xi — Xj—1

f’(X,') =

yaklasimina benzer olarak

J(X(I)) _ f X/v)// (leyl) :|

gx leyl gy(le Yi

< )
[ X/ }/l XI 1 }//) f(X ) (X/ WYi— ) ]
(i,

I

X« XI 1 ~1
(xiyi)—g(xi—1.yi)  &(x ) (X/ Yi-1)
X/ XI 1 Yi—VYi—

=J(X
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Bu durumda
Y = F(XW)

olmak tizere,
foay)—flxoy)  flxay)—f(xay)

) (1) — X1 — X
JXT) = g(Xl,nﬁ*go(Xoy}/l) g(x Y}S é(xl,)/o)
X1—Xo Y1—Y0
ile
JXhax = —v

X@ = xM 4 aAx

yaklasimini elde ederiz.
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ Bu durumda
Yy = F(xW)

olmak iizere,

foay)—foy)  flay)—f(xy)

9y 1 _ X1 — X( -
J(X( )) - g(XLYlﬁ*gO(Xo,yl) g(le}/ﬁ*?(XleO)
X1 —X0 Y1—Y0
ile
JXhax = —vy

X® = xMW4ax

yaklasimini elde ederiz.

@ Bir sonraki iterasyona X0 = X(l),X(l) = X@) alarak devam ederiz,
ve bu isleme uygun bir sonlandirma kriteri saglanana kadar devam
ederiz. Newton benzeri bu yonteme ait Program asagida
verilmektedir.
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Nonlineer sistemler icin Newton y

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)
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Nonlineer sistemler icin Newton y

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)
Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1e5; maxsayac = 40;
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)
Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
Q test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;

Qo while test
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;

Q while test
o

Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Bélim 5 Kasim, 2018 19 /



Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(6] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
o

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)& (sayac < maxsa
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
o

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)& (sayac < maxsa
Q X0 = X1 X1 = X2; end
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
o

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)& (sayac < maxsa
Q X0 = X1: X1 = X2; end
o function J = jacobi(F, X0, X1) n = length(X0);
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
o

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)& (sayac < maxsa
Q X0 = X1: X1 = X2; end

(] function J = jacobi(F, X0, X1) n = length(X0);

@ fori=1:n
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

Q mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
(3] test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;
Q while test
o
Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
(] sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);
o

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)& (sayac < maxsa
Q X0 = X1: X1 = X2; end

(] function J = jacobi(F, X0, X1) n = length(X0);
Q fori=1:n

@ forj=1:n
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;

while test

Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);

©0 0000

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)&(sayac < maxsa;
X0 = X1: X1 = X2; end
function J = jacobi(F, X0, X1) n = length(X0);
fori=1:n
forj=1:n
dxv = zeros(n,1); dx = X1(j) — X0(j); dxv(j) = dx;

®©e 600
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

@ function X1 = newtonsqv(F, X0)

mindeger = le — 5; maxdeger = 1eb; maxsayac = 40;
test = 1;sayac = 0; X1 = X0+0.1;

while test

Yp = jacobi(F, X0, X1); Y = F(X1); Delx = —Yp\Y; X2 = X1+ Delx;
sayac = sayac + 1; fark = norm(X2 — X1, inf);

©0 0000

test = (fark > mindeger)&(norm(X2, inf) < maxdeger)&(sayac < maxsa;
X0 = X1: X1 = X2; end
function J = jacobi(F, X0, X1) n = length(X0);
fori=1:n
forj=1:n
dxv = zeros(n,1); dx = X1(j) — X0(j); dxv(j) = dx;
J.j) = (FIX1)()) — F(XT — dv) (1)) / (X1(3) — XO())
end end

©ee 600
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o Test
>> F=0(x) [x(1)"2/44+x(2)"~2/9-1;x(1)"2/9+4x(2)~2/4-1];
>>X0=[1 1]’;
>> newtonsqv(F,x0)

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Bolim 5

Kasim, 2018

20 /



Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

o Test
>> F=0(x) [x(1)"2/44+x(2)"~2/9-1;x(1)"2/94x(2)~2/4-1];
>>X0=[1 1]’;
>> newtonsqv(F,x0)
@ ans =
1.6641
1.6641
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Nonlineer sistemler icin

e >>X0=[1 -1];
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Nonlineer sistemler icin Newton yontemi

e >>X0=[1 -1];
e >> newtonsqv(F,X0)

ans =
1.6641
-1.6641
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Alistirmalar

1 Bu boliimde verilen Newtons isimli programi(Program 6.2) Ornek 6.8 de
verilen denklem sistemi ve (xp, o) = (2, 1) ile calistirarak elde edilen
sonuglarin dogrulugunu kontrol ediniz. Iterasyonlarin sistemin gercek

¢oziimiine yakinsadigini gézlemleyiniz.
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Alistirmalar

2 Asagidaki nonlineer sistemlerin grafiklerini cizerek, ka¢ adet reel
coziime sahip olduklarini tahmin ediniz.
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Alistirmalar

2 Asagidaki nonlineer sistemlerin grafiklerini cizerek, kag¢ adet reel
c6ziime sahip olduklarini tahmin ediniz.

° (a)

Y2+ 4x
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Alistirmalar

2 Asagidaki nonlineer sistemlerin grafiklerini cizerek, kag¢ adet reel
c6ziime sahip olduklarini tahmin ediniz.

° (a)
y2—4x =1
y2—|—4x = 1
o (b)
(x—3/2)%+(y—5/2)? = 1/2
(x—=3/22+(y—-1)?% = 5/4
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Alistirmalar

2 Asagidaki nonlineer sistemlerin grafiklerini cizerek, kag¢ adet reel
c6ziime sahip olduklarini tahmin ediniz.

° (a)
y2—4x =1
y2—|—4x =1
o (b)
(x=3/2)%2+(y—5/2)> = 1/2
(x—3/2%+(y—1)? = 5/4
° ()
x2/9+y2/4 = 1
xX2/44+y%/9 = 1

Kasim, 2018 23 /26
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Alistirmalar

2 Asagidaki nonlineer sistemlerin grafiklerini cizerek, kag¢ adet reel
c6ziime sahip olduklarini tahmin ediniz.

° (a)
y2—4x =1
y2—|—4x = 1
o (b)
(x=3/2)%2+(y—5/2)> = 1/2
(x—3/2%+(y—1)? = 5/4
° ()
x2/9+y?/4 = 1
X2 /4+y?/9 1
o (d)
X2/9+y2/4 = 1
2 2/

A —
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Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.
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Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.

4 Soru 1(b)'ye ait nonlineer sistem ve asagida verilen baslangic degerlerin
her birisi i¢in (x1,y1) ve (x2, y2) yaklasimlarini Newton yéntemi
yardimiyla hesaplayiniz.
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Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.

4 Soru 1(b)'ye ait nonlineer sistem ve asagida verilen baslangic degerlerin
her birisi icin (x1,y1) ve (x2, y2) yaklasimlarini Newton ydntemi
yardimiyla hesaplayiniz.

° (x0,y0) = (3,3)
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Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.

4 Soru 1(b)'ye ait nonlineer sistem ve asagida verilen baslangic degerlerin
her birisi icin (x1,y1) ve (x2, y2) yaklasimlarini Newton ydntemi
yardimiyla hesaplayiniz.

° (x0.y0)=(3.3)
° (x0,¥) =(-3,3)
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Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.

4 Soru 1(b)'ye ait nonlineer sistem ve asagida verilen baslangic degerlerin
her birisi icin (x1,y1) ve (x2, y2) yaklasimlarini Newton ydntemi
yardimiyla hesaplayiniz.

° (x0.y0)=(3.3)
° (x0,¥) =(-3,3)
° (x0.¥) = (=3,-3)

ec (Karadeniz Teknik Universitesi) Béliim 5 Kasim, 2018 24 / 26



Alistirmalar

3 Soru 1(a)'ya ait nonlineer sistem icin (xo, yo) = (3,3) baslangi¢c noktasi
ile (x1,y1) ve (x2,y2) yaklasimlarini Newton yéntemi yardimiyla
hesaplayiniz.

4 Soru 1(b)'ye ait nonlineer sistem ve asagida verilen baslangic degerlerin
her birisi icin (x1,y1) ve (x2, y2) yaklasimlarini Newton ydntemi
yardimiyla hesaplayiniz.

o (x0,y0) = (3, 3)

o (x0.y0) = (-3 )
° (x0,y0) = (=3,-3)
o (x0.¥0) = (3, —3)

Elde ettiginiz yaklasimlar sekildeki grafiklerin arakesit noktalarina
yakinsiyor mu?
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Alistirmalar

5 Soru 2(b)'ye ait nonlineer sistemin yaklasik ¢éziimiinii Soru 19 da verilen
(x0, yo) baslangic noktalari ve Program ?? yardimiyla elde ediniz.
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Alistirmalar

5 Soru 2(b)'ye ait nonlineer sistemin yaklasik ¢éziimiinii Soru 19 da verilen
(x0, yo) baslangi¢c noktalari ve Program ?? yardimiyla elde ediniz.

6 Soru 2(c)'nin her bir reel ¢éziimiinii uygun baslangic degerleri ve ilgili
Program ile belirleyiniz.
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