עבודה מס' 1
3

1) תחילה נחפש ביטוי ל- ψ שמתכנס יותר מהר (לפי 1/k4) ואת מס' האיברים הדרושים N:
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בעזרת הנוסחאות שקיבלנו ל- ψ ול- N, נבנה את הפונקציה psi. נזין לה את ערכים מ-0 עד 2 ונקבל:

	
	x
	psi(x,10^-10)

	1
	0
	1.64493406674857

	2
	0.1
	1.53460724481384

	3
	0.2
	1.44087884146363

	4
	0.3
	1.36008258670574

	5
	0.4
	1.28957780071985

	6
	0.5
	1.22741127769378

	7
	0.6
	1.17210519606281

	8
	0.7
	1.12251934247718

	9
	0.8
	1.07775887268901

	10
	0.9
	1.03711091779838

	11
	1
	1.00000000000000

	12
	1.1
	0.96595603090446

	13
	1.2
	0.93459091839472

	14
	1.3
	0.90558118900909

	15
	1.4
	0.87865488218856

	16
	1.5
	0.85358153734815

	17
	1.6
	0.83016444885113

	18
	1.7
	0.80823460846492

	19
	1.8
	0.78764591903298

	20
	1.9
	0.76827137687135

	21
	2
	0.75000000000000


2) שגיאת המחדל של psi היא 10-10, כך שהיא לא תשפיע על שגיאת השורש באופן משמעותי. לפי משוואת לג'נדר (α נקודת השבת),
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באופן נסיוני מצאנו ש- 
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לכן כדי לקבל את השגיאה הדרושה 10-6,
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בחרנו בתור נקודות התחלתיות את x0,1=1.4,2.4 הזנו את הנקודות ל- secant עם tolerance של 10-7 (כתבנו פונקציית עזר שמקבלת x ומחזירה psi(x)-0.7) וקיבלנו

	x
	F(x)

	2.30587598730798
	X10-116.281741793401352-


(הערה – לבדיקה, חזרנו על החישוב עם tolerance של 10-9 וקיבלנו אותה תוצאה.)
3) כתבנו פונקציה im_plot ופתרנו באמצעותה את הפונקציות הנתונות:

1) [image: image9.wmf](
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עבור הפונקציה 
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 כאשר הדיוק הוא 10-10 ויש 300 קיטועים:

2) עבור המשוואה 
[image: image6.wmf](
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 באותם תנאים:
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4) ערכנו גרף של שתי הפונקציות הנתונות במערכת המשוואות:
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הגרף שקיבלנו הוא: 
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מגרף זה קיבלנו את נקודות החיתוך המקורבות הבאות:

	
	x
	y

	1
	-1.02764976958525
	0.01754385964912

	2
	0.56682027649770
	-0.78947368421053

	3
	1.05529953917051
	-0.26315789473684

	4
	0.76036866359447
	0.80116959064327


כעת, נשתמש בתכנית Newton_2 ונקודות אלו כדי למצוא את פתרון מערכת המשוואות.

האלגוריתם של התכנית פועל כך: בכל איטרציה, התכנית יוצרת מטריצה עם ערכי הפונקציה ונגזרותיה החלקיות הראשונות בנקודה. אם מספר האיטרציות המקסימלי נעבר או ערכי שתי הפונקציות קרובות לאפס יותר מה- tolerance, יוצאים מהלולאה. אם לא, התכנית מפרקת את המטריצה למטריצה של ערכי הפונקציות (1Z) ומטריצה של ערכי הנגזרות (2Z). אם הדטרמיננטה של 0=2Z, יוצאים מהלולאה, אחרת מחשבים את הקירוב החדש ע"י חיסור Z2*Z1-1 מעמודת הקואורדינטות הנוכחית. חוזרים לתחילת הלולאה עם הקואורדינטות החדשות וחוזרים על התהליך.

הזנו כל אחת מהנקודות שמצאנו למעלה לתוכנית (עם tolerance של 10-10), וקיבלנו את הנקודות הבאות:

	
	x
	y

	1
	-1.02837697271153
	0.03632175077023

	2
	0.56903169203985
	-0.77508605764801

	3
	1.05806868586706
	-0.24163836740429

	4
	0.74683137800494
	0.80106198915304


אייל פלמינגר, 38500575

ליאור פיקסמן, 25452632

� EMBED Equation.3  ���
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