
Soru 1) [34 Puan] Tablodaki veri seti bir sensör kalibrasyonundan elde edilmiştir.  Buna göre, 

a)  Lineer eğri uydurmayı yapın. 

b)  Bu eğri uydurmanın mutlak ve bağıl hatalarını her nokta için ayrı 
ayrı hesaplayın ve en büyük olanları belirtin? 

Çözümlerinizi derslerimizde belirtildiği gibi tablolarda gösterin. Mevcut olan yerlerde 3 ondalık 
basamak kullanarak çalışın. 

Hatırlatma: For y=a+b.x ,   𝑏 =
∑  𝑥𝑖𝑦𝑖 − 𝑥 ̅ ∑ 𝑦𝑖

∑  𝑥𝑖
2 − 𝑥 ̅ ∑ 𝑥𝑖

   . 

Çözüm 1)   a)  𝑏 =
∑  𝑥𝑖𝑦𝑖 − 𝑥 ̅ ∑ 𝑦𝑖

∑  𝑥𝑖
2 − 𝑥 ̅ ∑ 𝑥𝑖

 and   𝑎 = 𝑦̅ − 𝑏 ∙ 𝑥̅ 

    Σ Ortalama 

xi 0 0.5 1 1.5 0.5 

yi -5.5 -0.5 4 -2 -0.667 

xiyi 0 -0.25 4 3.75   

xi
2 0 0.25 1 1.25   

Ortalama 𝑥̅ =
1

3
∑ 𝑥𝑖 =

1.5

3
= 0.5                           

Ortalama 𝑦̅ =
1

3
∑ 𝑦𝑖 = −

2

3
= −0.667 

𝑏 =
∑  𝑥𝑖𝑦𝑖 −  𝑥 ̅ ∑ 𝑦𝑖

∑  𝑥𝑖
2 −  𝑥̅ ∑ 𝑥𝑖

=
3.75 − 0.5 ∙ (−2)

1.25 − 0.5 ∙ 1.5
= 𝟗. 𝟓 

𝑎 = 𝑦̅ − 𝑏 ∙ 𝑥̅ = (−0.667) − 9.5 ∙ 0.5 = −𝟓. 𝟒𝟏𝟕 

Böylece, 𝒚 = −𝟓. 𝟒𝟏𝟕 + 𝟗. 𝟓 ∙ 𝒙 

b) 

y -5.5 -0.5 4 

ŷ (𝒉𝒆𝒔𝒂𝒑𝒍𝒂𝒏𝒂𝒏) -5.417 -0.667 4.083 

𝑴𝒖𝒕𝒍𝒂𝒌 𝑯𝒂𝒕𝒂 = (𝒚 − ŷ) -0.083 0.167 -0.083 

𝑩𝒂ğ𝚤𝒍 𝑯𝒂𝒕𝒂 = (𝒚 − ŷ)/𝒚 0.015 -0.333 -0.021 
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x 0 0.5 1 

y -5.5 -0.5 4 

(a) Do linear curve fitting. (b) Show absolute and 
relative errors for each points separately, and 
indicate the maximum ones?  Show your solutions 
in tables as indicated in our lectures.  Work with at 
least 3 decimal points where available. 
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Soru 2) [33 Puan] Aşağıdaki tabloda yer alan otonom bir araç veri setini göz önüne alın. Aşağıda 

verilen formül tablolarından uygun olanını kullanarak, t=0 saniyesindeki ivmeyi mümkün olduğunca 

doğru bir şekilde hesaplayın. En az 3 ondalık basamak kullanın. 

t (saniye) 0.000 0.100 0.200 0.300 0.400 0.500 0.600 

x (metre) 0.000 0.800 1.400 3.000 7.500 10.000 20.000 

 

  

Çözüm 2)  Veri setindeki ilk nokta olduğundan, ileri sonlu fark yaklaşımı kullanılmalıdır: 

𝑓′′(𝑥) =
1

ℎ2
[2 𝑓(𝑥) − 5 𝑓(𝑥 + ℎ) + 4 𝑓(𝑥 + 2ℎ) − 𝑓(𝑥 + 3ℎ)] 

𝑝 = 2 

h=0.1 ve h=0.2 s uygulamak için yeterli veri noktası olduğundan Richardson Ekstrapolasyon 

yöntemini kullanabiliriz. 

𝑔(0.1) =
1

0.1002
[2 ∙ (0.000) − 5 ∙ (0.800) + 4 ∙ (1.400) − (3.000)] = −140 𝑚/𝑠2 

𝑔(0.2) =
1

0.2002
[2 ∙ (0.000) − 5 ∙ (1.400) + 4 ∙ (7.500) − (20.000)] = 75 𝑚/𝑠2 

𝐺 =
22 ∙ (−140) − 75

22 − 1
= −𝟐𝟏𝟏. 𝟔𝟔𝟕 𝑚/𝑠2 

  

Consider the data set in the given table for an 

autonomous vehicle.  Compute the acceleration 

at t=0 second as accurately as possible by 

using the proper formula table from the given 

ones.  Work with at least 3 decimal places. 
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Soru 3) [33 Puan]  Aşağıda verilen veriler için polinom interpolasyonunu yapın ve doğrulayın. 

x 0 2 4 

y 10 20 40 

Dikkat:  Elde ettiğiniz sonuç polinom formunda olmalıdır. 

Çözüm 3)   

𝑃0(𝑥) = 𝑎0 

𝑃1(𝑥) = 𝑎0 + 𝑎1(𝑥 − 𝑥1) 

𝑃2(𝑥) = 𝑎0 + 𝑎1(𝑥 − 𝑥1) + 𝑎2(𝑥 − 𝑥1)(𝑥 − 𝑥2) 

𝑃0(𝑥1) = 𝑦1 = 𝑎0    →    𝑎0 = 10 

𝑃1(𝑥2) = 𝑎0 + 𝑎1(𝑥2 − 𝑥1) = 𝑦2    →     10 + 𝑎1(2 − 0) = 20    →     𝑎1 = (20 − 10)/2 = 5 

𝑃2(𝑥3) = 𝑎0 + 𝑎1(𝑥3 − 𝑥1) + 𝑎2(𝑥3 − 𝑥1)(𝑥3 − 𝑥2) = 𝑦3     →     10 + 5 (4 − 0) + 𝑎2(4 − 0)(4 − 2) = 40 

→     𝑎2 = (40 − 10 − 20)/8 = 1.25 

𝑦(𝑥) = 𝑃2(𝑥) = 𝑎0 + 𝑎1(𝑥 − 𝑥1) + 𝑎2(𝑥 − 𝑥1)(𝑥 − 𝑥2) 

𝑦(𝑥) = 10 + 5 (𝑥 − 0) + 1.25 (𝑥 − 0)(𝑥 − 2) 

𝑦(𝑥) = 1.25 𝑥2 + (5 − 1.25 ∙ 2)𝑥 + 10 

𝒚(𝒙) = 𝟏. 𝟐𝟓 𝒙𝟐 + 𝟐. 𝟓 𝒙 + 𝟏𝟎 

Doğrulama: 

𝑦(0) = 1.25 ∙  02 + 2.5 ∙ 0 + 10 = 10   √ 

𝑦(2) = 1.25 ∙  22 + 2.5 ∙ 2 + 10 = 20   √ 

𝑦(4) = 1.25 ∙  42 + 2.5 ∙ 4 + 10 = 40   √ 

 

 

 

 

Do the polynomial interpolation for the given 

data, and verify it.  Attn:  What you obtain 

should be in the polynomial form. 
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