ã"ñá

óéù éîø’â ø"ã (äîâåã) úåéøîåð úåèéùá øèñîñä òöîà ïçåá

.úåìàùä ìë ìò úåðòì ùé íåœîá (íéøáñä éìá) úåìàùì úåáåùúä úàå ,êìù úåäæä úãåòú øôñî úà ,êîù úà áåúëì ùé .ïåìàùä ìù éðùä ãöá êëì ãòåéîä .øæò øîåç ìëáå ñéë áùçîá ùîúùäì øúåî

úèéù ìù ãçà áåáéñá ùåîéù éãé ìò .x = 1-ì áåøœ ùøåù ùé xe^{−x} = sin (_{πx} 8 ) äàååùîì .1 .ùøåùì áåè øúåé áåøéœ àöî ïåèåéð

úà ìéçúî éðà íà .^1_3 -áå 0-á ,úáù úåãåœð éúù ùé x_{n+1} =^3_2 x_n(1 − x_n) äéñøåœøì .2 íàä ,^1_3 -ì áåøœ äéñøåœøä úà ìéçúî éðà íà ?0-ì ñðëúú àéä íàä ,0-ì áåøœ äéñøåœøä ?úåñðëúää íøåâ ìù êøòä àåä äî ,úåñðëúä ùéù äøœîá ?^1_3 -ì ñðëúú àéä

êøåà ìòá òèœ àöî .cos(sin x) ≈^2_3 éæà ,x = 1 øùàë .cos(sin x) = 1 éæà ,x = 0 øùàë .3 .cos(sin x) =^3_4 äàååùîä ìù ùøåù àöîð åáù 0.1-î øúåé àì

àéä äî ,IEEE-ä ïœú éôì úåéáéñ 32 éìòá äôö äãåœð éìòá íéøôñî íò ãáåòä áùçî éôì .4 ?4096^7_{32} − 4096 éáâì äî ? 4096^5_{32} − 4096 áåùéçì äáåùúä

:úéøàéðéìä úëøòîä úà øåúô .5

3x_1 + 2x_2 + x_3 = 1 2x_1 + 3x_2 + 2x_3 = −2 x_3 + 2x_2 + 3x_3 = 0

äöéøèîä ìù LU œåøéô àöî .6

1.19 −0.63 1.01 −0.30 2.10 −1.76 0.30 −0.19 2.21

(pivoting-á êøåö ïéàå ,áåùéçä éáìù ìëá úåøôñ 3 ìù œåéã íò ãåáòì ùé)

1 :øôñî ïåìàù :úåäæ úãåòú øôñîå èðãåèñä íù

:úåáåùú .1

.2

.3

.4

.5

.6