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Verilere Uyan Fonksiyonun Secimi

® Olciiler arasindaki matematiksel baginti biliniyorsa ilgili fonksiyon dogrudan yazilir. Ornegin n
sayida noktasi verilen bir dogrunun belirlenmesi ya da daire ve elips bicimindeki nesnelerin
bicim ve buyuklUklerinin saptanmasi istenirse bunlara iliskin bilinen bagintilar kullanilir.
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Verilere Uyan Fonksiyonun Secimi

Olcl degerleri arasindaki matematiksel iliski bilinmedigi durumda; verilerin grafik gésterimi modelin belirlenmesinde

kolaylk saglar.

(x ,y;) Olcu cifti duzlem dik koordinat sisteminde bir nokta belirtir ve dlgllen tim noktalar koordinat sisteminde
isaretlendikten sonra noktalar arasinda bir egri gecirilerek denklemi bilinen hangi standart egri tlrintn secilmesi

gerektigi konusunda bir bilgi elde edilir.

Noktalar arasinda gecirilen egri dalgali bir yapida ise uygun baginti olarak trigonometrik fonksiyonlar secilir (sin (jx) ya
da cos (jx) vb.).

Olculer, egri, dogru ya da periyodik degilse uygun fonksiyon olarak genellikle «x»'in kuvvetlerine gére n. dereceden bir

polinom dngorulir.



Verilere Uyan Fonksiyonun Secimi

Uygun modelin secimi icin;

®  Birim agirlikl &lcliniin s, standart sapmasi secilen fonksiyon icin uygunluk élciiti olarak kullanilir:

® Uygun olarak belirlenen degisik fonksiyonlarin her biri icin en kiiciik kareler yéntemine gére dengeleme yapilir ve en
kiguk s, degerli fonksiyon uygun dengeleyici fonksiyon olarak segilir.

® Nokta kiimesi icin x degiskenli bir polinom secilirse, baslangicta polinomun derecesi olabildigince kiiciik 6ngériliir ve
buna gdére dengeleme yapilir. s, standart sapmasi buyuk bir deger ¢cikmissa polinoma bir terim daha eklenerek derecesi
arttinhr. Yeniden dengeleme yapilarak genisletilen polinomun bilinmeyen katsayilari ve s, standart sapmasi hesaplanir. s,
degeri oncekinden klglkse polinomun derecesi yeniden arttirilir ve dengeleme yinelenir.

°

so degerinin yaklasik degismedigi ve derece artirildiginda biyimeye baslandigi durumda en kiguk dereceli polinom,

nokta kiimesi icin en iyi uyan dengeleyici fonksiyondur.



Dengeleyici Dogru

Bir elektronik ya da optik uzaklik dlcerin ¢ ve A ayar parametrelerini belirlemek icin
bir dogru denklemi édngorulur:
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Dengeleyici Dogru

Elektronik uzaklik élcerler icin (1) nolu esitlik;

C=¢Cy+ &cC A=A,+086A
o =0 Ap=1

d=S-L=6c+LoA

1(Bilinen uzunluk - olciilen uzunluk)



Dengeleyici Dogru

Dilizeltme denklemi :

d+v,=6c+L 8A

d] " — km Dengeleme kosulu
1Ly 5 =n-u>0
/ . + . — ] ] [ ¢
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

UYGULAMA-1

Bir ayar bazinin bilinen uzunluk parcalar ile elektronik uzaklik olcerle dlculerek L, degerleri
ve bunlarin olmasi gereken S, parca uzunluklarindan d, sapmalari bulunmustur.
Yaklasik L, uzunluklarn ve d; farklarn asagida verilmektedir.

Dengeleyici dogruyu belirleyiniz:
¢ ve A bilinmeyenlerini ve standart

sapmalanmi  bulunuz. ¢ ve A
degerlerinin anlamli olup olmadigim
gostenniz.




Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

cOzUM:

OLCU SAYISI: n= 6 adet uzunluk 6lctisii
BIL. SAYISI : u= 2 adet bilinmeyen parametreler (¢ ve )

SERBESTLIK DERECESI: f=n-u=6-2=4>0 DENGELEME YAPILABILIR /



Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

Dlizeltme Denklemleri:

d +v, =8c+L, 0A =12, s 6)

Agirlik matrisi P = E birim matris
Normal Denklemler ve Coziimii:

6 147 | 300

1.47 049

Qu = N'l =

0.6291 - 1.8875
- 1.8875  7.7042
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x=Q, n= % B O Bilinmeyenler vektorii
-9.8229



Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

Diizeltmeler ve birim agirlikl ol¢iiniin ve bilinmeyenlerin standart
sapmalar :

(068 —027 0.14 1.55 —1.22 0.49]
=% -

[vv]=4.98 [vv]=[11]-n'x=4.98

[V"'] =\/?_:_.;__8’=1.|2 mm
So=Vp—u V6-2
=S - =3.10
sczso‘/—é—‘::O.S‘)mm , S o VQiu
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

Bilinmeyenler:

6c =191 mm , 64 =-9.82 mm / km

c=¢,+6c=0+ 191 mm,
L, (mm)
A =24, + 64 =1-0.00000982 = 0.99999018 0:5"
Dengeleyici Dogru:
d (mm)=191-9.82L,,
Go d=1.91-982L
i3 dcngcleyicl'dogm

S=1.91 (mm) + 0.99999018 L
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-1 (Demirel H, 2009)

Belirlenen Parametrelerin Test Edilmesi :

Anlamhlik dizeyi @ = 0.05 ve serbestlik derecesi f = n—u =4 icin t- dagiiminin given sinir
degeri t;,.,, =2.78dir.

|6A|/s, = 3.17 > t;,_,», oldugundan 64 degeri anlamlidir; dlcek “1" beklenen degerine esit
kabul edilemez; belirlenen 4 = 0.99999018 degeri gecerlidir.
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

UYGULAMA-2

Bir yol ekseninin egri parcasi tizerinde bulunan noktalarin x;, y; koordinatlan :

i | x, | vy, | Nokta kiimesine uyan y=A+Bx+Cx’ dengeleyici

polinomunu belirleyiniz; polinom katsayilarin1 ve standart
sapmalarini hesaplayimz.

x =8.5 noktasinda dengeleyici egriye teget olan yolun dogru
par¢asinin egimini ve standart sapmasini bulunuz.
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

COZUM :

OLCU SAYISI: n= 5 adet koordinat
BIL. SAYISI : u= 3 adet bilinmeyen parametreler ( A, B, C)

SERBESTLIK DERECESI: f=n-u=5-3=2>0 DENGELEME YAPILABILIR /
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

Diizeltme denklemleri: y:+v.= A + x: B + X C (i=1, 2, 3,4,5)

Fonksiyon dogrusal ve degerler kiigik oldugundan A, B, C bilinmeyenleri igin
vaklasik deger hesabi ve diizeltme denklemlerinin ddniistiirilmesi zorunlu degildir. Olcilerin

agirhklan egit; P =1,

Normal denklem katsayilar matrisi

1 1.53  2.34] (6.5

| 202 408 43 '5.00  23.67 14925 [ 23.63
A=l1 456 20.79|.1={3.0]. N=A"A= 149.25 1071.34|, n=A"1=|112.55

| 7.08 50.13 4.0 | sim. 8138.41 | 747.68

1 848 7191] |65

Klicultiilmus

Katsayilar matrisi
olciiler vektorii y



Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

Bilinmeyenler vektori (x) ve kofaktér matrisi (Q,):

"3.3977 —1.6627  0.1566 ‘A7 [10.2062]
oL =N 0.9353 -0.0926| , x=Q.n=|B|=|-327sg
- 0.0094 C] | 03359

Dlizeltmeler ve standart sapmalar :

c=[-051 061 003 -0.2I 0.13]"

[W]=069 ‘ SO=O.59 , 8, =108 |, sg =0.57 s =0.06
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

Polinom katsayilarinin test edilmesi:

f = 5-3 =2 ve anlamhhk dizeyi a = 0.05 icin t- dagihminin gtven sinir t ,_,, = 4.30 olur.

A/ SA - 945 > tf, 1-a/2

oldugundan belirlenen katsayilarin “0” beklenen
B/sg=>575> T 1.0/ degerinden sapmalar anlamhidir (signifikant).

C / SC = 567 > tf, 1-a/2
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Dengeleyici Fonksiyonlar - Uygulama-2 (Demirel H, 2009)

x = 8.5 noktasinda dengeleyici egriye teget olan yolun dogru parcasinin egimi ve
standart sapmasi

Dengeleyici polinom: y =10.2062 — 3.2758x + 0.3359x?

« = 8.5 noktasindaki egim (F) ve standart sapmast (Sg):
9 _piocx=24345 , dF=dB+2xdC=dB+17dC,

Q =Qss +17° Q¢ +34Qpc =0.5035 , sp=5,yQe =042
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