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3.1.1. Gauss Eliminasyon

- Ust-iiggensellestirme asamasi
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3.1.3 Gauss-Jordan Yontemi

Bu yontemde katsayilar matrisi

@ 0 0 - 0

seklinde kosegen matris haline getirilir.

Boylece bilinmeyenler tek denklemden elde edilir. Késegen matrisin elde edilmesi
Gauss-Eliminasyon yontemiyle ayni sekildedir. Yalniz burada késegenin hem altt hem
de iistii sifirlanmaktadir.



Uygulama-1

Asagida verilen denklem takimini Gauss-Jordan yontemi ile ¢oziiniiz.

X 42X, —3X; =—32
2X, + 9%, —3X, =31
X, — X, —6X; =—23



3.1.4. LU ve LDU Yontemi I
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Bir [A] matrisi ~=———— [A]=[L][D][U] veya [A]=[L][U]

seklinde yazilabilir. Burada [L] alt tiggen matris, [U] tist iggen matris ve [D] diyagonal
matristir.

a11 a12 . ain 1 0 -0 dll 0 cen 0 1 U, -+ U,
a21 a22 a2n B |21 1 -0 0 d22 0 0 1 u2n
a, a, - a,| [l L, - 10 o .- d,||O O 1 |

Bu esitlik yardimiyla |, d ve u terimleri belirlenir. LDU veya LU yOntemiyle lineer denklem
takimi ¢oziiliirken;
1) [A]=[L][D][U] veya [A]=[L][U] sekline getirilir.

2) [AIG=[LIUI{x}={b} — [LI{y}=A{b} elde edilir.
{v}
3) [L{y}={b} ¢oziilerek {y} elde edilir.

4) [U{x}={y} ifadesinden {x} bilinmeyenleri elde edilir.



//

LU Yontemi Islem Adimlar:

[A]=[L]X[U] seklinde yazildiginda [L] ve [U] matrislerinin ¢arpiminda elde edilen yeni

matrisin katsayilar1 [A] matrisinin katsayilarina esitlenerek [L] ve [U] matrislerinin katsayilar
elde edilir.

a;, a, a, |1 0
Ay 8y dy|= 621 1

& Ay Ayl |ly g 0 0 U,
(A
a; d, aj Uy, U, U,
8y Ay Ay = Uy XLy Uy XLy Uy, Upg X £y + Uy
dy dy gy _ullxgm Upy X Lgy +Upy X Ly Upg X Ly + Uy X L +Uy; |
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Uygulama-1

Asagida verilen denklem takiminin koklerini LU yontemiyle ¢arpanlarina ayirarak belirleyiniz.

2X, —9X, + X, =12
—X, +3X, — X; =—8
3X, —4X, +2X, =16
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Uygulama-2

Asagida verilen denklem takiminin koklerini LDU yontemiyle ¢arpanlarina ayirarak belirleyiniz.

2X, —9X, + X, =12
—X, +3X, = X; =—8
3X, —4X, +2X, =16
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3.1.5 Cholesky Yontemi
(Karekok Metodu)




Bu yontem simetrik ve pozitif tanimli katsayilar matrisi i¢in uygulanir. [A]=[L][U]

seklinde yazilan matris sistemi simetriden dolay1 [L]=[U]" oldugundan asagidaki gibi
de yazilabilir.

[Al=[L]V]=[UT[V]
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Cholesky yontemiyle lineer denklem takimi ¢oziiliirken;

1) [A]=[U] [U] sekline getirilir.

2) [AIG=[U] UI{3={b} — [UT{y}={b} elde edilir.
{v}

3) [UT {y}={b} cozilerek {y} elde edilir.

4) [UKx}={y} ifadesinden {x} bilinmeyenleri elde edilir.
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Uygulama-1

Asagida verilen denklem sistemini Cholesky (Karekok) yontemiyle ¢oziintiz.

2X X, + X, =T
X, +2X, +X, =8
X, + X, +2X%, =9
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Uygulama-2

Asagida verilen denklem sistemini Cholesky (Karekok) yontemiyle ¢oziintiz.

(10 7 8 7 (xl\ (18
7 5 6 5]|[X, 13
J Tr=<
8 6 10 9 ||x, 21
7 5 9 12]\x,] (21
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Odev-6

Asagida verilen denklem sistemini Cholesky (Karekok) yontemiyle ¢oziintiz.

9 3 -6 12 (x| [72)
3 26 -7 -11||x, 34
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