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Bu Yiiksek Lisans tezinin se¢imi ve hazirlanist esnasinda, gerek lisans 6grenimim
sirasinda vermis oldugu dersler dolayisiyla gerekse Yiiksek Lisans 6grenimim sirasinda
bana her konuda yardimc1 olan hocam Sayin Prof. Tahir Sisman’a tesekkiir ederim.



OZET

Egriler ve ylizeyler 6zellikle matematik ilmi igerisinde basli basina 6nemli bir
ugras alanini olusturmaktadir. Bu Yiiksek Lisans Tezinin amaci, bilgisayar yardimi
ile ytizey grafigi ¢izmenin ilk adimini olusturan diizlemdeki bir egriyi uzayda
dondirmek sureti ile ylizey grafigi elde etmektir. Bu egrinin elde edilmesi ise Cubic
Spline interpolasyonu ile saglanmaktadur.

[k bdliimde Cubic Spline interpolasyonu teorik olarak anlatilmistir.

Ikinci bélimde ii¢ boyutlu uzaydaki bir goriintiiniin bilgisayar ekranina nasil
diigliriildiigii ve koordinat eksenlerinin doniisiimii anlatilmistir. Ugiincii boliimde
ise  ‘ylizey tiiretme’ bashigi altinda yiizeyin degisik konumlari incelenmistir.
Dérdiincii boliimde programin genel algoritmasi hakkinda bilgi verilmis, programin
ciktisi ile birlikte algoritmasi ve ileriki asamalarda ideal olarak ¢izdirilmek istenen
bazi fonksiyonlarin yiizeylerine Ornekler verilmistir.
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SUMMARY

Especially in mathematics science curves and surfaces has an important research
subject. The aim of this study is, by rotating a curve which is the first stage of drawing
a surface graphic, on a plane in space by using computers . For drawing this curve Cubic
Spline interpolation is used.

In the first chapter, Cubic Spline Interpolation is explained theoritically.

In the second chapter, how an image in 3D space can be obtain on a screen and rotation
of the coordinate axes. In the third chapter, different stages of a surface is studied under
the caption of surface generation. In the fourth chapter, details given about the general
algorithm of the program and examples given about some functions which has been
ideally desired to be drawn in the further stages.
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Giris :

Ug boyutlu uzayda. diizlemde belirlenen noktalardan gegen bir egriden yiizey elde etmek
i¢in Cubic Spline interpolasyonu kullanilmaktadir.

Ilk bodliimde, Cubic Spline interpolasyonu teorik olarak agiklanmistir. Daha sonra
bilgisayar ekraninda ii¢ boyutlu goriintii elde etme konusu, sdzkonusu matrisyel
déniigiimler ayrintili olarak agiklanmak sureti ile anlatilmistir. Oteleme yiizeyi ve
déndiirme yiizeyi konulart ise “Yiizey Tiiretme” baglig: ad1 altinda verilmistir.

Biitiin bu anlatilanlarin uygulandig: bir bilgisayar programi yazilmig ve bu programin
algoritmasi ayr1 bir baslik altinda incelenmistir. En son olarak da programin akis
diyagrami, programin printer ¢iktis1 ve ideal olarak ¢izdirilmek istenen yiizeylere ait
ornek ¢ikislar verilmistir.



1. Cubic Spline

Cubic Spline bilindigi gibi bir interpolasyon yéntemidir ve interpolasyon belirlenen
her

(X3Y7) - (i=1,2,..n)

igin her
h; (i= 1,2,..., n-1)

araliklarindan {iglincii dereceden polinomlar gegirmek siiretiyle yapilir.

(xlrz'lr"':‘xn) xEQIi-lyIi] hi=rf_zi—l (‘hl‘

(h; @ 1. araligin uzunlugu)

I € [z1,29) f(z) = Py(z)

P(z) = o)V + aiz + alV2? + (M 2
aé“ + zlagl‘) +r§a§” + J:fagl) -/,
i + o0l + 3ol + el = £y

agl) s 231“31) S 3z§a§1) = fi
D+ 2zpal) + 3226l = £

Buradaki P,(x) [x;,X,] araligindan gegen iigiincii dereceden bir polinomdur.

Dolayisi ile her h; (i=1,...,n-1) igin Py, P,..., P, Uglincli dereceden polinomlar elde
edilecektir. Buradaki P;(x) polinomu igin

3.dereceden
Pi(z) =
P,P', P" her yerde strekli

oldugunu sdyleyebiliriz. Diiglim noktalarinda ikinci tiirev Uretileceginden.

Pl(e) = () o2 s a2

olarak P""i(x)’ in iki defa integralini almak sureti ile,



-z, ) z; — )3
Al = /") ISty g, Eo)

6h: 5h +~ 4z + B; (l.l)

elde edilir. Pi(x) polinomundaki A ve B katsayilar1 ve ikinci tiirev degerlerini hesaplarsak
(1.1) ile verilen P(x) polinomunu elde etmis oluruz. Polinomun x; | ve x; noktalarindaki
degerlerini yazalim.

a

dizio, + B~ f"(zi_l)—é = f(zio1) (1.2)

N
Aizi +Bi+ f' (-’Ci)"6— = f(z:) (1.3)

(1.2) ve (1.3) denklemlerinden

i) = flzic hi o ]
4 = flz:) hf( Y 4 g(f’ (zi) = f'(ziz1))
}2 1 _.fi:i— ) h‘i i 7" "

Bi = flzi) - (e - LEITTTm) B gy gy ))
elde edilir.
i. aralik igin z € {z;—1,zi]  olarak

' " (z - Ii—l)z " (:L', — x)Z
Pi(z)=f (zi)—.zi_;_"f (zi-1) ok + A

h;
D)
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Pl(zi)= f'(zi) 5 + 4

(i+1). aralk icin z € [zi, Tit1]
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1" hi
il+1($i) = Ait1 — () ;-1

P’i(x;) = P’ (%)) (1.4)

Buradan goriilecegi gibi [x;, x;,,] araliindaki Pi(x) polinomunun birinci tiirevleri esit
aliniyor. Pi(x) polinomu x=xi ve X = X;,, noktalarindan gegiyor. Buna gore (1.4)
esitliginden

Ain _f"(x,.)_'o_ = . (i=1,2,...,n—=1) (L5)

=
+
L
{
H
-
|

bagintisi elde edilir.
(1.5) nolu denklemde A, ve A;,, deZerlerini yerine koyarsak

hs (Ris1 = hi) o hi i) = flzi) _ fled = iz

5 M) g M) = ) = TR "

esitligi elde edilir. Bu ifade diizenlendigi zaman

: o1 — i his
@f”(xi—{) + (—hlﬂé—@f”(li) + —é—lf"(ziﬂ) = o
o] .

seklini alir. Sirasiyla, i=1, 2 ,..., n-2 degerleri icin

h " (h —h ) ot . h: " _
i=2 gf (m)-:—ﬁ—g—?—f (rz)f—sif (z3) =
— F
=3 2w+ Q‘*—B—hﬁf”(u) sy =
(h

f"(r )+ —5—f"(zs) =a



=~ 2 hns-z f"(x"_,;) n (h"_l;hn_z)f”-(mn—'z) + h—-ﬁ—x f"(zn—l) = ap_s

R I EE S CHE A
denklemleri elde edilir. Yukarida goriildiigii gibi bu bir lineer denklem sistemidir. Bu
denklem sisteminde f'(x,) ve f''(x,) ikinci tiirev degerleri bilinmektedir. Bu durumda

katsayilar matrisi su sekilde olusacaktir.

hazhz A 0 0 0
Ry Aachs M 0 0
° . = h
0 Ae Aszhe As 0
; ot hu—hnon
0 3 3
 f@iv) = (=) f(zd) - flziea)
y hiti Aj
- _ fz3) = flza)  flz2) = Fz1) P2y
7 =2 Qg = hoa hs 6f(331)
: flzigr) = fzi)  flzi) = f(ziz1)
l=3,...n—-2 a; = —_
’ hit1 h;
- Tn— n—1}— Tn— hn "
=1 an_1=f(zn) £ 1)__f($ 17 K 2)__f (zn)
hn. Np—1 6

Bu denklemler ile lineer denklem sisteminin “sag tarafi” hesaplanir. Béylece daha dnce
bahsettigimiz lineer denklem sisteminin ¢éziimiinden ikinci tiirev degerleri bulunabilir.
A ve B degerleri (1.1) denkleminde yerine yazilirsa P,(x) polinomu;

M=) = f(@ie) s, i (i) — zi-1f"(zi) y?
= 6k AT ok, AT
3 f(zi) = 22 " (zim1) 22 f'(zim1) =z f(24) LB

( 2h; rAXE 6h,

P(X)




seklinde elde edilmis olur.

Cubic Spline yénteminde egrinin koordinatlarinin diginda f'(x,) ve £ '(x,) deger-
lerinin de verilmesi gerekir. Bunun nedeni Cubic Spline’in daha basarili yapilabilmesi
i¢indir. Eger f'(x,) ve f(x,) degerleri sifir olarak alinirsa bu durumda “Dogal Cubic
Spline” yapilmis olur. F""(x,) ve f '(x,) degerleri hakkinda hicbir bilgimiz yoksa o'zaman
[x,, x,] arahginin disinda x, ve x,,, gibi iki dig nokta alinmak sureti ile Cubic Spline
yapilmaya galigilir. Yani egrimizi x, ve x,,;; noktalarindan gegiyormus gibi diisliniiriiz. X,
ve X,;; noktalart yardimiyla f'(x;) ve f'(x,) degerleri bulunur. Bu durumda;

2

(z — ziz1)

2h;

(zi —z)?

Pi(z) = f'(zi) = flmm) o+ A

(zi—zi)* R

/ Ty . i) = flzi- hi .,
r=a Pl =0 =if (z2) + L2 h.(z Y + = f"(5im)
- " 3 I ; )"‘ A h ~rr
i=1  fzy)= E[Pl(x;;_ flz, hlf(a:o) ___Gl_f (z0)] (1.6)
. 1 6 ] . hn 11 n ;'— n
t=n+1 f (*zn)z '}L_—[Pn+1(xn+l’_'—‘:;—lf .(xn+1)"‘ f(z +;l f(z )] (17)
n-1 n-41

(1.6) ve (1.7) denklemlerinde goraldiagii gibi P'((x,), P pyy (Kpet)s T (Xe)s £ (Xpet)
degerleri bilinmiyor. Bu degerler ise egrimizi hangi egriye yaklastirmak istiyorsak o
egrinin denkleminden hesaplanir. Ornegin egrimizi y=x3 paraboliine yakinlastirabilirz.
Dolayistyla P*y(x;), P'pey (Xp1)s T7(X)s 7 (X441) deBerleri y=x3 denkleminden
hesaplanir. Dis nokta olarak da sadece x, veya x,; noktasini alabiliriz. Yani her
iki dis noktanin ikisini de birden dahil etmek zorunda degiliz.



2. Ekranda U¢ Boyutlu Gériintiiniin Olugturulmasi :

Bilgisayar ekraninda ii¢ boyutlu goriintii, koordinat doniisiml yapilarak ekrana
izdiisiim ile gerceklestirilir. Ug boyutlu uzayda iki koordinat takimi ele alinir. Bunlardan
birincisi noktanin iizerinde bulundugu ve hareketli olan Hareketli Koordinat Takimi
(HKT = uzay koordinat takimi), ikincisi ise géziin iizerinde oldugu varsayilan ve sabit olan
Goriintii Koordinat Takimidir (GKT = view koordinat takumi). Noktanin goriintiisiiniin
HKT'den GKT’ye doniisiimii yapildiktan sonra ekrana izdiigim yapilarak goriinti
ekrana disiiriilmiis olur.

2.1 Uzay Koordinat Takimindan View Koordinat Takimina Déniisiim

Yukanda da belirtildigi gibi iki koordinat takimi ele alintyor. Bunlar HKT ile
GKTdir. HKT nin hareketi sag el kuralina gore, GKT’ nin hareketi ise sol el kuralina
gore belirlenmektedir.

[k olarak HKTdeki bir maddesel noktanin (cismin) GKT’deki bir g6z noktasina
gbre donilisiimii yapilmaktadir. Bu doniisiimiin amaci, HKT’deki cismin noktalarinin
GKT’deki sabit bir géz noktasina gdre nasil bir konumda oldugunu belirlemektir. Bu
doniisiim su sekilde yapilmaktadir :

ZU
A

Yy

E

Sekil 2.1.1
Sekilden de goriildiigli gibi GKT’nin Z-ekseni HKT nin drijininine ¢akisiktir.
[Xv Yv Zv l]: [Xu Yu Zu 1] T\'icw

Yukaridaki esitlik yardimiyla doniisiim saglanir.



1 : HKT'deki noktalarin koordinatlari.

] : GKT’deki noktalarin koordinatlari

view - HKT’den GKT’ye donlisiimii saglayan (4X4) lik
matris olmak lizere.

[XU Yll ZU 1
[X,Y,Z, 1

Buna gore Sekil-2.1.1°den

T, = uSineCosd T, = uSinoSind T. = pCosoe

olarak
bulunur. T,;.,, matrisini olusturmak igin ilk énce HKT yi GKT nin konumuna
oteleriz. Oteleme matrisi su sekildedir :

T =

= O O O

1 0 0

0 1 0

0 0 1
-, =T, =T

Z y

Yukaridaki T, T, T, degerlerini T, matrisininde yerine yazarsak T, matrisi;

1 0 0 0

0 1 0 0

hi= 0 0 1 0
—uCosfSing —uSinfSing —uCoso 1

seklinde olusacaktir. Ikinci adim olarak HKT’yi saatin hareketi yoniinde Z-ekseni
etrafinda 90 - © kadar dondiiriirsek;

Siné Cosé 0 O

T, = —Cosf Sim8 0 O
- 0 0 1 0
0 0 0 1

matrisini elde ederiz. Ugiincli adim olarak HKT’yi saatin hareketinin tersi yonde
X-ekseni etrafinda 180 - @ kadar dondiiriirsek;



1 0 0 0
T, = 0 —-Cosé —Sinoe O
0 Sino —Cosgp O
0 0 0 1

matrisini elde ederiz. Son adimda HKT sol el kurali ile koordinat takimina doniistiiriilir.
Bunu da asagidaki gibi ifade edebiliriz:

i

T4

o oo |
OO -~ O
o= oo
-0 oo

Biitlin bu dontiglimler yardimiyla HKT (Hareketli Koordinat Takimi) ile GKT (Goriintii
Koordinat Takimi) ¢akistirilmis oldu. Bu doniigiimler ile elde ettigimiz T,, T,, T; ve T,
matrislerini sirasi ile matris garpimina tabi tutarsak ;

~Sin  —CosfCose —Cos8Sino 0
et S8 i S
0 0 7 1

olarak T, matrisini elde etmis oluruz.



2. 2 Géoriintii Diizlemine (Bilgisayar Ekranina) lzdiisiim :

HKT’deki bir (x,. y,, z,) noktasimin GKT’ye doniisiim yapilarak elde edilen

(X, ¥y Z,) noktasinin goriintli diizlemine 1zdlistiim:

PaY

P(X\'7 y\‘ b Z\' ) /
P(Xes Ye)
- X\'

Gorunti Diizlemi

ZV
Sekil 2.2.1
Zy d Goéruntud Diizlemi
- AV
Ze P(z!l i yv * Zy
Ty Yvy v ) Ve
Gérintlii Duzlemi
Vzu 3
Iy d
(y ekseni boyunca bakiliyor) (x ekseni boyunca bakiliyor)
Sekil 2.2.3

Sekil 2.2.2

Buradaki d parametresi goriintii diizleminin orijine olan uzakligidir.



Sekil-2.2.2 ve Sekil-2.2.3 deki iggenlerin benzerliginden,

bagintilan elde edilir. Buradan;

seklini alir. Boylece

(4X4)’lik matris seklinde yazilmis olur.

HI:}

N

O O O

2
Yv 2y

Y d
Ye =

O O — O

Yod

= d 1]
] (w=3)
~u ij’] - PTpeT'S)
0 0
0 0
13
0 O
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3. Yiizey Tiiretme

Cubic Spline yardimiyla ¢izilen egriden daha 6nce de bahsedildigi gibi iki tiirlil ylizey
olusturuluyor. Bu yiizeyler :

1- oteleme ylizeyi
2- dondiirme yiizeyi

olarak iki yilizeydir. Egrimizi i boyutlu uzayda xz-diizlemi iginde kabul ediyoruz.

3.1 Oteleme Yiizeyi :

Egriyi belirleyen noktalarin xz-diizlemi igerisinde oldugunu belirtmistik. Buradan
anlagilacag1 gibi belirlenen noktalarin y koordinatlari sabit ve birbirlerine esit olacak
sekilde alinmaktadur. ilk olarak Cubic Spline yardimtyla egri olusturulur. Oteleme islemi
y-ekseni boyunca yapilir. Oteleme islemi, egrinin biitiin noktalar iizerinde yapilmaktadir.
Bu nedenle egriyi 6telerken egri iizerindeki “biitlin noktalarin” sadece y koordinatlar
degisecektir. Egrinin biitlin noktalarinin y koordinatlarina belirli bir sabit artim verilerek,
egri Gtelenmis olur. Bu islem belirli bir sayida tekrarlanarak Gteleme yiizeyi olusturulur.
Egriyi 5teledikten sonra ikinci yiizey, tarama ylizeyi olup, ylizey lizerindeki dogrulardan
ibarettir. Bu dogrular da olusturulduktan sonra dteleme yiizeyi tamamuyle elde edilmis
olur.

Burada dikkat edilmesi gereken nokta; egriyi her 6teleyiste olusturulan yeni egri Cubic
Spline vasitasiyla yapilmamaktadir. Bunun nedeni ise 6telenmis her diizlem egrisinin,
Cubic Spline vasitasiyla elde edilen egriden farkinin sadece y koordinatina sahip
olmasindandtr. Yani biitlin egrilerin X, z koordinatlar: aynidir.

3.2 Dondiirme Yiizeyi :

Dondiirme yiizeyi, egriyi z-ekseni etrafinda saat yoniiniin tersi yonde 360 derece
dondiirerek elde edilmektedir. Déndiirme islemi, 6teleme ylizeyinde oldugu gibi “biitiin
noktalar Gizerinde” yapilmaktadir. Bunun sebebi ise Cubic Spline’i belirleyen ikinci tiirev
degerlerinde, dondiirme islemi esnasinda nasil bir degisikligin  oldugunun tespit
edilememesinden kaynaklanmaktadir. Dondiirme iglemi z-ekseni etrafinda oldugu igin
noktalarin x ve y koordinatlari degisecek ancak z koordinatlart degismeyecektir.
Dondiirme islemi su sekilde yapilmaktadir.
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[1k olarak Cubic Spline ile egri xz-diizlemi {izerinde olusturulur. Daha sona egrinin
her noktasinin xy-diizleminde orijine olan uzakliklari (r=yarigap) ve x-ekseni ile yapmis
oldugu agilar ( & ) hesaplanir. Bu hesaplama su formiillerle yapilir:

r =VxZ+y2, 6=arctg(y/x)

Bu hesaplamalardan sonra & agilarina belirli bir sabit artim verilerek egrinin biitiin
noktalarinin dénmiis hali olan yeni noktalarin x’. y° koordinatlari hesaplanir. Bu
hesaplamalar da su formiillerle yapilir:

x'=rCos®, y =1Sin6 ,z' =z

Egriyi 360 derece dondiirerek, dondiirme yiizeyi tamamlanmis olur. Dénmils ylizeyin
“tarama ylizeyi” ise ¢emberlerdir. Bu ¢emberler xy-diizlemindedirler. Ancak ¢emberler
farkli z = ¢; (i = 1,....,n) koordinatlarina sahiptirler. Bu ¢emberlerin olusturulmasiyla

doéndiirme ylizeyi elde ediir.
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4. Programin Algoritmasi

Program, Pascalda yazilmigtir. Program ilk olarak Cubic Spline vasitasiyla 3.dereceden
P,(x), Py(x),....,P,; polinomlarimi hesaplamaktadir. Daha sonraki asamada 3.derece

polinomlari vasitastyla egrinin biitiin noktalar1 hesaplanmaktadir.

Bilgisayar ekraninda, egriye olgekleme yapilmistir. Bilindigi gibi bilgisayar ekranmindaki
her bir gériintii pixeller yardimiyla gergeklesir. Olgekleme sayesinde egri daha ayrintili
bir sekilde ¢izdirilebilir. Béylece yiizey lizerinde detayli analiz yapilabilir.

Egrinin biitliin noktalarinin uzay koordinatlari ve ekran koordinatlar1 igin bellekte yer
ayrilmigtir. Bu  ayrilan bellegin uzunlugu nokta sayisina ve Olgii birimine gore
degismektedir. (Dynamic bellek kullanimi). Egrinin biitiin noktalan igin bellekte yer
ayrilmasinin nedeni “Gteleme yiizeyi” ve “dondiirme yiizeyi” konularinda anlatiimigtir.
Programin temel algoritmasini dinamik bellek kullanimi olusturmaktadir. Cilinkii ekran
degerleri dinamik bellekte saklanmaktadir. Bu bellek boliimiine gerektiginde egrinin
ekran koordinatlarina ulasilarak egri g¢izdirilir. Program egriyi, egrinin biitiin uzay
noktalarinin ekran koordinatlarini hesapladiktan sonra gizmektedir.

Program Cubic Spline’in basarili bir sekilde g¢alismasi igin kontrol yapmaktadir.
Program, ikinci tiirevlerini hesaplarken katsayilar matrisinin determinantina gore

gergeklesir. Determinant deZeri 10-E12 degerinden kiiglik ise Cubic Spline
gergeklestirilmez. Bunun yerine belirlenen noktalardan gegen bir poligon (kirik gizgiler)
cizilir.

Programda, ikinci tlirev degerlerinin olusturdugu denklem sistemi Gauss eliminasyon
yontemi ile ¢Oziilmektedir. Gauss eliminasyon yOntemi ana program igerisinde olmayip,
ayr1 bir unit program olarak tasarlanmagtir.



14

Sonug

Amacimiz diizlemdeki egriyi y-ekseni boyunca 6teleme yaparak 6teleme ylizeyi.
z-ekseni etrafinda dondiirerek dondiirme ylizeyi ve ayni eksenle yapmis oldugu agiy:
degistirerek eksen ylizeyi olugturmaktir.

Diizlemdeki egri Cubic Spline yontemiyle amaglandigi gibi yapilmistir. Bu egri
yardimiyla 6teleme ylizeyi ve dondiirme ylizeyi olusturulmugtur. Ancak eksen yiizeyi
tamamlanamamistir. Bunun sebebi ise egriyi z-ekseni etrafinda ve eksen agisini
degistirerek dondiiriirken, ikinci tiirev degerlerinin nasil bir degisiklige ugradig:
hakkinda gerekli incelemeyi yapabilecek zaman olmadigindan dolayidir. Bu islemin
sadece teorik kismi incelenmistir.

Sadece On fikir olmasi agisindan, cksen agis1 degistirildiginde nokta kiiresel
koordinatlarda hareket ettirilmis olur. Kiiresel koordinatlarda bir noktamin x,y,z
koordinatlari:

x=r cosO sing, y=rsinfsing, z=rcosg
seklindedir.

Burada r = noktanin orijine vlan uzaklii,
6 = noktanin x-ekseni ile yapmis oldugu agt,
@ = noktanin z-ekseni ile yapmis oldugu agidir.

Bu veriler yardimi ile daha degisik yiizeyleri ¢izdirme imkani bulunabilecektir.

Bundan sonraki asamada gergeklestirmek istedigim asil amag :

Verilen herhangi bir fonksiyonun (trigonometrik, ters trigonometrik, ustel, polinom,
logaritmik veya bunlarin herhangi bir formu ) tanim araligt kisitlamasi olmadan
bilgisayarin CPU’sunu kullanmak sureti ile Dynamic Bellege bagimli kalmadan aym
anda istenildiginde fonksiyonu;

- Uzayda
- Diizlemde

gizdirebilecek bir program tasarlamaktir. S6z konusu g¢aliymaya yeni baslamis
bulunmakta ve su anda matematiksel modeli iizerinde ¢aligmaktayim.



15

KAYNAKLAR

1. Froberg Eric - Carl
Introduction to Numerical Analysis

2. A. Teukolsky Saul
H.Press William
PFlannery Brain
T.Vetterling William
Numerical Recipes in C

3. Alan Watt
Fundementals of Three-Dimensional Computer Graphics



16

Program YUZEY_GRAFIGI_ELDE_ETME;

{***********************************************************************************}

{ Muslim Ozigik }
{ Y.T.U Fen Bilimleri Enstitiisii }
{ Master Programi }
{ 9402006 }

{***********************************************************************************}

Uses Crt,Graph,TEZ_ALT_PROG;

Type
NoktaDizi = Array [0..25] of extended;
UzayNoktaPtr = AUzayNokta;
Uzay_Nokta =record Xx,Yy,Zz,t: extended;

end;
ViewPtr ="\View;
View = record Xs,Ys : extended;
end;
Pol = Array [0..3] of extended;
UzayDizi = Array [1..25] of Uzay_Nokia;

Const
ikinciTurev : Dizi =(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0);
Yogunluk_1 : byte =0;
Yogunluk_2 : byte =0;
olcu = 20;
d =100;

Eksen_Takimi : Array [1..9] of Uzay_Nokta = ( (Xx:50; Yy:0; Zz:0; t:1),
(Xx:0; Yy:50; Zz:0; t:1),
(Xx:0; Yy:0; Zz:50; t:1),
(Xx:-30; Yy:0; Zz:0; t:1),
(Xx:0; Yy:-30; Zz:0; t:1),
(Xx:0; Yy:0; Zz:-30; t:1)
(Xx:50; Yy:5; Zz:0; t:1),
(Xx:5; Yy:50; Zz:0; t:1),
(Xx:0; Yy:5; Zz:50; t:1) );

1]

GozNoktasi : Uzay_Nokta = (Xx:2; Yy:2; Zz:2; t:1 );



Var
h,A,b
Cx,Cy,Cz
Dz_Uzay
TurevMatris
TView

: NoktaDizi;
: NoktaDizi;
: UzayDizi;
: Matris;

r.fiteta
UcunPol
Yed_Ek_Takimi
NoktaSayisi,i,j,k
XMerkez,YMerkez
Gd,Gm
P1,HeapAdresii
P2,HeapAdresi2
UzayPixel1,UzayPixel2
EkranNokta1,EkranNokta2
Oteleme_Adimi
Ote_Say
m1,Yuzey_Kodu
Prizma
PrizmaEkran
Ch

Y_ilkTurevy1,Y_yQTurev,y1Turev
Pointx1,Pointx2,Pointy1,Pointy2
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. Array [1..4,1..4] of extended;

. extended;

: Array [2..25] of Pol;

: Array [1..9] of Uzay_Nokta;
> integer;

: integer;

: integer,;

: UzayNoktaPtr;

: ViewPtr;

: Uzay_Nokta;

: View;

: extended;

: integer;

: integer;

: Array [1..8] of Uzay_Nokta;
: Array [1..8] of View;

: Char;

: extended;
: extended;

R1,alfa,HeapAdresi3,HeapAdresi4
Segment1,offset1,Segment2,offset2,
Segment3,offset3,Segment4,offsetd4,
sizel,size2,size3,size4
adres1,adres2,adres3,adres4

{

: Nextended;

: integer,;

: integer;

Fedede Ko TR F R R FeTe T W Tede R K AT KA N KK H KA WA KT eI o e I T e Fe e o e e e e de A A e o e A ok she e sde e 3 7 g e 3k Ao 3 ek e e e R ok e e e e e de dedede dede de ke

}

Procedure TViewMatrisi;
begin

{ Te e JeFe o g de o Jo e o de o Ao e o de Fe o e o e e de do e o do ke o e Je I Ko de o oo A K e de de e do o T Ko e e Je o Fe Fe o e e e de ke de R e e de Fe K e de g de I de i dode Foke ek dodkde deokdek

TView Matrisinin Tanimlanmasi

I e e de Fode Je o e o e Fede Je K Jede e de e Je e T de Fe e oA e e g o Fe K de Tk e TR KK R e K e e Fe e I I de e ke Fo eI e de de e K e de e e o o de ek e o de ek dede el de ke ke K de koK

}
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TView[1,1]:=-Sin(teta*pi/180);

TView[1,2]:= Cos(teta*pi/180)*Cos(fi*pi/180);
TView([1,3]:= Cos(teta*pi/180)*Sin(fi*pi/180);
TView[1,4]:=0;

TView[2,1]:= Cos(teta*pi/180);

TView[2,2]:= Sin(teta*pi/180)*Cos(fi*pi/180);
TView[2,3]:= Sin(teta*pi/180)*Sin(fi*pi/180);
TView[2,4]:= 0;

TView[3,1]:=0;

TView[3,2]:= Sin(fi*pi/180);
TView[3,3]:=-Cos(fi*pi/180);

-S
C
C

i u

TView[3,4]:=0;
TView[4,1]:=0;
TView[4,2]:= 0;
TView[4,3]:=r;
TView[4,4]:=1;
end;
{
e e e e e Jo I Fo I I JoJe Fo e Je e eI o de de e de Jode A i e e de de de Je I Jo e KK Te e e e g de e do e de de g ok & de K ke e e ke kg dek Rk ek kdkkkkk Rk kd Rk kkkikk ikl
}

Procedure ViewPlaneSpace (var UzayNokta1 : Uzay_Nokta );
Var

UzayNokta2 : Uzay_Nokta;

begin

{

Fe e e e e e e o ke e e e e o o T o e S e e Fo e Je e e o Fo Fe e Fo T o Jo Fo de Fode e o o de e g Fo KA TR KR KK KK KKK K T KKK A dede dede Kok dode dedede ek Kok Kok dedek kek dek

Genel Koordinat Sisteminden View Koordinat Sistemine Gecis

e e e o e Fo 3 e oo 3 e e e e e e o e o e F 3 e A Je Je o o e o oo dode Fe e Je o e o de o Je o de e de e de g oo do e deJe e de e Je e de o eI dodedk de e dede dode e de ke ded deokdekede kekkk

}
UzayNokta1.Zz :=-UzayNokta1.Zz;

UzayNokta2.Xx := UzayNokta1.Xx*Tview[1,1]+UzayNokta1.Yy*Tview[2,1]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,1]+UzayNokta1.t*Tview[4,1];

UzayNokta2.Yy := UzayNokta1.Xx*Tview[1,2]+UzayNokta1.Yy*Tview[2,2]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,2]+UzayNokta1.t*Tview[4,2];
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UzayNokta2.Xx := UzayNokta1.Xx*Tview[1,3]+UzayNokta1.Yy*Tview([2,3]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,3]+UzayNokta1.t*Tview[4,3];

UzayNokta2.t := 1;

if ( UzayNokta2.Zz) then UzayNokta2.Z2z:=0;
UzayNokta1 :=UzayNokta2;

end;
{
Fe e e e e Fe e A de e e Fe e e e e e 3096 Je I K o e KR K I T gk de e K de e e de Je A ke e J0 e e e I ek de e e de e e dede A I R e e e de do e e o To A ke de K e e e e e e ke ot de dode ke ke kR
Procedure ViewPlaneScreen (UzayNoktal  : Uzay_Nokta;
Var Ekran_Nokta : View);
begin
{

ThKRIFTIRTTRETRIXEETTTTERKREITICKTTRREEREKEEERRR KT IRKITRK T T T KT RTITTT ALK TR R TTTEKTRTTK KT T TK gk dh

View Koordinat sistemindeki Noktalarin Ekrandaki Konumlari

Fede e Je e e de Je T o de o ke A ode Je do e o e e o e e de oI I K e KT T I K e e e o de A T He e Jedo ke X Fe K de dode Je e e e e Fe K U e dede o de T Ko e do g e e de g dode g e Kok ek ok doke de e

}
if (UzayNoktal.Zz) then
begin
Ekran_Nokta.Xs := UzayNokta1.Xx/(UzayNokta1.Zz/d);
Ekran_Nokta.Ys := UzayNokta1.Yy/(UzayNokta1.Zz/d);
end
else
begin
Ekran_Nokta.Xs := UzayNokta1.Xx/d;
Ekran_Nokta.Ys := UzayNokta1.Yy/d;
end;
end;
E**************************************************** dede o de I Je I e e e e Jo o de A e Fo e e e Fede o dode K de o e de e de e dedede
}

Procedure ViewPlanePtr ( UzayNoktal : Uzay_Nokta;
Varp :ViewPtr;
Var adres : integer;
size,Segment,offset : integer );
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Var

{

UzayNokta2 : Uzay_Nokta;
Ekran_Nokta : View;

begin

e e 3 e Je e o I ¢ e ode e de e Fe e do g Jedede do e e de e de do g de dede Fe g de e Je de Rk ek Jode Fo ke Fo e do e e e e I K Je A IR Jede 3K T de o de g Fede do e dede gk de R dode dek hek e de ke ek

View Koordinat Sistemindeki Noktalarin Ekrandaki Konumlari

e I e 2 e e e e e e ek e e e e A do e e e 3 Fe Hede e e do de e Jede Je g K Fe K KA e de e e Je do de de de Ko e e de Fe g Je e do e de e de K K e e Jo dodo dede o de Kok dedede do T dodo dode dode ke dode ke

}

{

UzayNokta1.Zz :=-UzayNokta1.Zz;
UzayNokta2.Xx := UzayNokta1. Xx*Tview[1,1]+UzayNokta1.Yy*Tview[2,1]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,1]+UzayNokta1.t*Tview[4,1];

UzayNokta2.Yy := UzayNoktal.Xx*Tview[1,2]+UzayNokta1.Yy*Tview([2,2]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,2]+UzayNokta1.t*Tview(4,2];

UzayNokta2.Xx := UzayNokta1.Xx*Tview[1,3]+UzayNoktal.Yy*Tview[2,3]+
UzayNokta1.Zz*Tview[3,3]+UzayNokta1.t*Tview[4,3];
UzayNokta2.t :=1;

if (UzayNokta2.Zz) then UzayNokta2.7z:=0;

oo e g o e e o Jo o e e ke Kok hode e do e de g o e o gk e de de e ke He e dede Fo Je K Jo ke e de e e Je o J do ke do e de Ko e e de ke Ao de g dede o de do dode e e de e ke dede dede do ke K de kede e Kok kek

View Koordinat sistemindeki Noktalarin Ekrandaki Konumlan

e e e e o de de Fe K 36 g e e T de e o g o 3o Ie Jo I e o e e e e e e g de e e do e de o e oo Fo g de g Je Ko I e g Fe e Je A I I He Jo I oI oo Ko g K de e e e de e e dede K e deK dodode de ke dok

}

if (UzayNokta1.Zz) then
begin
Ekran_Nokta.Xs := UzayNokta2.Xx/(UzayNokta2.Zz/d);
Ekran_Nokta.Ys := UzayNokta2.Yy/(UzayNokta2.Zz/d);
end
else
begin
Ekran_Nokta.Xs := UzayNokta2.Xx/d;
Ekran_Nokta.Ys := UzayNokta2.Yy/d;
end;
pA := Ekran_Nokta;
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adres := adres+size;
P := Ptr( Segment, offset+adres );
end;

{

o de ke e e kK g e e e e 3 e e e de e K A e e e kR e e Sk A e o e e e e e A R e e e e e e e e e oo e de e de e e Jo e e e de e e e e e e e do de K g ek e g e e de i de K i ke e e de e e e de ke

}

Procedure EksenTakimi;
Var
u: integer;
begin
Move ( Eksen_Takimi,Yed_Ek_Takimi,Size of (Eksen_Takimi) );
XMerkez := 50;
YMerkez := 50;
SetLineStyle(SolidLn,0,NormWidth);
for u:=1 to 3 do
begin
ViewPlaneSpace(Eksen_Takimi[u]);
ViewPlaneScreen(Eksen_Takimi[u],EkranNokta1);
Line (XMerkez,YMerkez,XMerkez+Round(EkranNokta1.Xs),
. YMerkez+Round(EkranNokta1.Ys) );
end;
SetLineStyle( DashedLn, 0, NormWidth);
for u:=4 to 6 do
begin
ViewPlaneSpace(Eksen_Takimi[u]);
ViewPlaneScreen (Eksen_Takimi[u],EkranNokta1);

Line (XMerkez,YMerkez,XMerkez+Round(EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round(EkranNokta1.Ys) );
end;
SetLineStyle(SolidLn, 0, NormWidth);

ViewPlaneSpace( Eksen_Takimi[7] );
ViewPlaneScreen (Eksen_Takimi[7], EkranNoktal );

OutTextXY (XMerkez+Round(EkranNokta1.Xs),YMerkez+Round(EkranNokta1.Ys),'X’);
ViewPlaneSpace(Eksen_Takimi[8] );
ViewPlaneScreen (Eksen_Takimi[8], EkranNokta1 );
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OutTextXY(XMerkez+Round(EkranNokta1.Xs),YMerkez+Round(EkranNokta1.Ys), ‘Y"):
ViewPlaneSpace( Eksen_Takimi[9] );
ViewPlaneScreen ( Eksen_Takimi[9], EkranNokta1 );

OutTextXY (XMerkez+Round(EkranNokta1 .Xs),YMerkez+Round(EkranNokfa1 .Ys),'Z');
XMerkez := 319;
YMerkez := 239;
Move ( Yed_Ek_Takimi,Eksen_Takimi,Size of (Yed_Ek_Takimi) );
end;

{

Kede e e o o de e e do o o de de o e de Jedo I I e o de A e e K e ok A e e e de ok W g T o I A K e A F e e A e e I A e e e e e A R ke Je e o A do A Fe I e v v de e e de de e e de e

}

Procedure Cember (rr, t: extended );
Var
| : integer;
begin
for l:=Round(t)+1 to 360 do
begin
UzayPixel2.Xx := rr*Cos(I*pi/180);
UzayPixel2.Yy := rr*Sin(I*pi/180);
UzayPixel2.Zz := P1AZz;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );
Line( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),
XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

Move ( UzayPixel2,UzayPixel1,Size of (UzayPixel2) );
Move ( EkranNokta2,EkranNokta1,Size of (EkranNokta2)');
end;
end;

{

e e e Je KA I Je T U fe e e e e o Jo e e e do e de e e do e oo Ik o e K e de K Hodo e 3 de Fe o e do Ao e e e de dode e de Ko e e o de e e K He e ke ke de g e de dode e de Jo A K de ke ke ke do ke dodok ke de kok

}
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Procedure Poligon ( DD : UzayDizi );
Var
h : integer,;
begin
UzayPixel1 := Dz_Uzay[1];
ViewPlaneSpace ( UzayPixel1 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNoktal ):
for h := 2 to NoktaSayisi do
begin
UzayPixel2 := Dz_Uzay[h};
ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );
Line( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Y's),
XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

Move ( UzayPixel2,UzayPixel1,Size of (UzayPixel2) );
Move ( EkranNokta2,EkranNokta1,Size of (EkranNokta2) );
end; '
end;

{

e e e e de de g dode e e o Je de Je A do e dodede e Fe do e I Fe e de R o e ke T I dede g Te e Je do Ko g do e e de I o dode Fe R do o e e K K g de ke K de g Rk ok dede K de ke de e ke ke de e ke e ke e ke ke

}

Procedure PrizmaCiz;
Var

kk :byte;

fark : extended;

begin
Prizma[1].Xx := Cx[1];
Prizma[1].Yy := Cy[1];
Prizma[1].Zz .= Cz[1];
Prizma[1].t :=1;

Prizma[4].Xx := Cx[NoktaSayisi];
Prizmal4].Yy := Cy[NoktaSayisi];
Prizma[4].Zz := Cz[NoktaSayisi];
Prizma[4].t =1,
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if ( Prizma[1].Zz > Prizmal4].Zz ) then
Prizma(1].Zz := Prizma[4].Zz
else
Prizma[3].Zz := Prizma[1].Zz;

Move ( Prizma[1],Prizma[2],Size of (Prizma[1]));
Prizma[2].Yy := Cy[1]+otestep;

Move ( Prizma(4],Prizma[3],Size of (Prizma(4]));
Prizma[3].Yy := Cy[NoktaSayisi]+otestep;

for kk:=1to 4 do
begin
UzayPixel1 := Prizmal[kk];
ViewPlaneSpace ( UzayPixell );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,PrizmaEkranfkk] );
end;

for kk:=1to 3 do
Line ( XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran([kk].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran{kk].Ys),
XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[kk+1].Xs),
" YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[kk+1].Ys));

Line ( XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[4].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[4].Ys),
XMerkez+Round{olcu*PrizmaEkran[1].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[1].Ys));

Prizma[1].Zz := Cz[1];
Prizma[2]).Zz := Cz[1];
Prizmal4].Zz := Cz[NoktaSayisi];
Prizma[3].Zz := Cz[NoktaSayisi];

Move ( Prizma[1],Prizma[5],Size of (Prizma[1]));
Prizma[5].Zz := Prizma[1].Zz-olcu™1;

Move ( Prizma[2],Prizma[6],Size of (Prizma[2]));
Prizma(6].Zz := Prizma[2].Zz-olcu™1;
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Move ( Prizma([3],Prizma[7],Size of (Prizmal[3]));
Prizma(7].Z2z := Prizma[3].Zz-olcu™1;

Move ( Prizma[4],Prizma[8],Size of (Prizma[8]) );
Prizma[8].Zz := Prizma[4].Zz-olcu™1;

forkk:=1to 8 do
begin
UzayPixel1 := Prizma[kk];
ViewPlaneSpace ( UzayPixell1 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,PrizmaEkran[kk] );
end;

forkk:=11to 4 do
Line ( XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[kk].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[kk].Y's),
XMerkez+Round(oicu*PrizmaEkran[kk+4].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[kk+4].Ys));

forkk:=5t0 7 do
Line ( XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[kk].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[kk].Y's),
XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[kk+1].Xs),
. YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[kk+1].Ys));
Line ( XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[8].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmakEkran[8].Ys),
XMerkez+Round(olcu*PrizmaEkran[5].Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*PrizmaEkran[5].Ys));
end;

{

e o e T o de A Je Fe Fe T de Fodo oI Jo Je dede e e e Je e e e e e e e e JeFe I de Ao de e de K T d o de o e e e o de Fo dFe KK dedo e dedo Je I Fede Fede g Fode Fode dede I Jo o ke K dede do ke Jo e de K e K e

}

Procedure aktarma;
Var
| : integer;
begin
for | := 1 to NoktaSayisi do
begin
Dz_Uzay[1].Xx := Cx[1];
Dz_Uzay[1].Yy := Cy[1];
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Dz_Uzay[1].Zz := Cz[1};
Dz_Uzay[1lt = 1;
end;
end;

{

e o o e de KA R I R A R A e T e e e I K e K kA de e I e e e e e e e e e 9 ke e e e e e de ke e Jo e e de Jo e e e 3 o ke Je de e e e e e de do e e e e Fe A de e de e g e e e Yo ek de ok ke ke

}

Procedure CubicSpline ( XX,YY : NoktaDizi;
ilkTurevy1,yOturev : extended;
n : integer );
begin
{ h[i] degerlerinin hesabi }
for i := 0 to NoktaSayisi-1 do
hli+1] := abs(XX[i+1]-XX[i});
if (ilkTurevyl <> 0 then
ikinciTurev[1] := (3/h[1])*(iIIkTurevy1-(XX[1]-XX[0])/h[ 1]
~(h[11/6)*y0Turev)
else
ikinciTurev(1] := 0;
ikinciTurev(n] := 0;
y1Turev := ikinciTurev[1];

{

e e e e T R e Fe o e e do e e Jo e o d e Jo e Je o e g Je e Je do e o Fe Fo e Fe do o ke e o e de e e Jo Jode A o Je Jo e Jede dodr Jo F0 I e do o o do e dede o de e de e Jo e de e ke de e do e dedode e dok

ikinci turev matrisinin olusturulmasi

ok e Fo A Fe e e Fode e Je g Je e e e de e e e Je e Fe K A e de de e Ko e ok e de I Jo Fe Je de e de de e de o s dode de o o do K eI de g K de de e o de e A e e de o e e dode Je e e e e de dedede dede e e

}
TurevMatris[1,1] = (h[3]-h[2])/3;
TurevMatris[1,2] := h[3]/6; '
TurevMatris{1,n-1]:= ((YY[3]-YY[2])/h[3]

-((YY[2]-YY[1])/h[2])-h{2V6™ikinciTurev[1]);
j=1
fori:=3 ton-2do
begin
TurevMatris[i-1,j]  := h[il/6;
TurevMatris[i-1,j+1 ] := (h{i+1]-h[i])/3;
TurevMatris[i-1,j+2] := h[i+1]/6;
TurevMatris[i-1,n-1] := (YY[i+1]-YY[iD/h[i+11-(YY[i]-YY[i-1])/h[i];
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j=J+1;
end;
TurevMatris[n-2,n-3] := (h[n-1])/6;
TurevMatris[n-2,n-2] := (h[n]-h{n-1])/3;
TurevMatris[n-2,n-1] := ((YY[n]-YY[n-1])/h[n] - ((YY[n-1]-YY[n-2])/h[n-1])
-h[n)/6*ikinciTurevin]);

1

Gauss( TurevMatris, ikinciTurev,n-2,n-1,False );

{

e e o e e Hode Ko Je de KA I do e e e e de de e de de e de g e e e K ok de dede dede de g g 3 g e e A de e gk e g de A g A e g e e ok e e K o e de ke W ek ek de e dede e e de e g I g ek de K de o e

lkinciTurev Dizisinin Duzenlenmesi

o de Jo e e K 30 2 de ke e Ao I do e I de e de de de K de e de e Fode Je K do A de de g ke e e de e e de e o e e do e e e e e i g e e do e de e e de e e e de e de K e Ao ke e de do e dede de e dedede dede ke ok

}
fori:=1 ton-2 do
ikinciTurev[n-i] := ikinciTurev[n-i-1];
ikinciTurev[1] :=y1Turev;

{

Tede g de A Jo A K de do o e Je g I e Je de Fo g J ke e do g e g e e e e 9 e e de e Jefe de de e Fe ke e de dede de de e Fe e do e Fe e o e de de e ek e A ke ok ok e de A e e o ool d e e e e e e e de e ke de ke

A[i] ve B[i] Degerlerinin Hesaplanmasi

o e A e I Je de e e do Je de Fe R ode e Fe T A A e ek Je ke i e e e e e S e e e e e e de de e de e e Fe de e e do e dede e do Je de e de e dode de e Fe R e e I dode e g A e dedede g ek do ke dedede e dode ke

}
fori:=2tondo
begin
Alil] == ((YY[i-YY[i-1)/h([i])-
h[i)/6*(ikinciTurev[i]-ikinciTurev[i-1]);
B[i] := YY[il-ikinciTurev{i]*h[i]*h[i)/6-A[i]*XX[i] {;}
end;

{

e e e e Je e e e Fe o Fe Je e e I I e e g e S 7 de o o dr e e e I e e Je e ok A e e e o e e e e e o ek A e e ke e ek R R Ak e ek Ak ok ek ke ek ok ek ek

Polinomlarin Katsayilarinin Hesaplanmasi

Fe e e e e e e o e e e e e e e e o e e o de Fe d de de T Je oo do K I Fo ke Fo I o de R Fe ke Fode e e T dodo e de o de Jo e e Fe de g R o e o o de K e de e o de e dede Jodede Jo ke dede dodedek ek dokw

}

fori:=2tondo
begin
UcunPol[i,3] := (ikinciTurev]il-ikinciTurev[i-1])/(6*h{i});

UcunPol[i,2] := (XX[i]*ikinciTurev[i-1]-XX[i-1]
ikinciTurev[il)/(2*h[i});
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UcunPol[i,1] := (XX[i-1]*XX[i-1]“kinciTurev[i|-XX[i]*
XX[i*kinciTurev{i-1])/(2*h[iD+Al]:

UcunPol[i,0] := (XX XX[*XX[i*ikinciTurev(i-1] -
XX[i-1 XX [i-1 "X X[i-1]*
ikinciTurev{il)/(6*h[i])+BIi];

end;
end;
{
}

Procedure PolHesabi ( XX,YY,ZZ : NoktaDizi;
n : integer;
P,HeapAdresi : UzayNoktaPtr;
adres : integer;
size,Segment, offset :integer;
EP,EHeapAdresi : ViewPtr;
Eadres . integer;
Esize,ESegment,Eoffset : integer

); ‘

{**************f**************************************************************************

Polinomlarin Hesab1

fe o e e e Ao I Je e Je Ao o e o ke e o I Jo oo Fe e Heke o o Fe o do o e K I deJe Ao I K Fede Jo I e ke e Fe K Fe K 3 e Jo o I e A g e K e o e e de Ao e Je e e e de o e e e e o e e de de e o de e ok ke

}
begin
P := HeapAdresi;
adres :=0;
EP := EHeapAdresi;
Eadres :=0;

Pointx1 := XX[1];
Pointy1 := YY[1];
Pointx2 := 0;

UzayPixel1.Xx = XX[1];
UzayPixel1.Zz := Pointy1;
UzayPixel1.Yy := ZZ[1];
UzayPixell.t :=1;
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p" := UzayPixeil;
ViewPlanePtr ( UzayPixel1,EP,Eadres,Esize ESegment,Eoffset );

for.i.=2 ton do
begin
repeat
if XX[i-1]then
Pointx2 := Pointx1+(1/olcu)
else
Pointx2 := Pointx1-(1/olcu);

Pointy2 := UcunPol[i,3]*Pointx2*Pointx2+
UcunPol[i,2]*Pointx2*Pointx2+
UcunPolfi, 1]*Pointx2+UcunPol[i,0];

UzayPixel2.Xx := PointX2;
UzayPixel2.Z2z := Pointy2;
UzayPixel2.Yy := ZZ[i];
UzayPixel2t :=1;

adres := adres+size;

P = Ptr( Segment,offset+adres );

PA = UzayPixel2;

ViewPlanePtr ( UzayPixel2,EP,Eadres,Esize,ESegment,Eoffset );

Pointx1 := Pointx2;
Pointy1 := Pointy2;

until ( Pointx2 >= XX][i]-1/olcu );

end;
end;
o I Jo B o e Je o e e de e Y e e e i e de g Ko de dodo e de de Fe e de de de e e e Je g de Jedo de do de do e e de Fe A Jed Je e Je de do de e K e e Te Je e e Fe T dode e e F K K T do ek ke Fe g K de e
Procedure Poicizim ( PHeapAdresi : ViewPtr;
adres,size . integer;

Segment,offset,m :integer

)i
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begin
P = Ptr(Segment,offset);
adres =0

EkranNoktal :=P#;

repeat
adres = adres+size;
P := Ptr(Segment,offset+adres);

EkranNokta2 :=P~;

Line ( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),

XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

Move ( EkranNokta2,EkranNokta1,size of (EkranNokta?2) );

until (adres>=m~size-20)

end;

{

}

Procedure BellekAyirma;

begin
m1 := Round ( (Cx[Noktasayisi]-Cx{1])*olcu );
size1 = size of (P1A);
adres1 =0;
Mark ( HeapAdresit1 );
P1 := HeapAdresit;
GetMem (P1, m1*size1+40);
Segment1 :=Seg (P1r);
offsett := ofs (P1A);
size2 := Sizeof (P27 );
adres2 =0
Mark ( HeapAdresi2 );
P2 := HeapAdresi2;

GetMem (P2, m1*size2+40 );
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Segment2 = Seg (P27 );
offset2 := ofs (P21 );
size3 := Sizeof (R17);
adres3 =0

Mark ( HeapAdresi3 );

R1 := HeapAdresi3;
GetMem ( R1, m1*size3 );
Segment3 :=Seg ( R1n);
offset3 = ofs (R1A);
size4 := sizeof (alfar);
adres4 =0;
Mark ( HeapAdresi4 );
alfa := HeapAdresi4;
GetMem ( alfa, m1*sized );
Segment4 = Seg (alfar );
offset4 := ofs (alfar);
end;
£*****;******************************************************************************
}

Procedure EgriOteleme ( P,HeapAdresi : UzayNoktaPtr;
adres,size,segment,offset : integer;
EPR,EHeapAdresi : ViewPtr;
Eadres,Esize,Esegment,Eoffset,m :integer

);
Var
u : byte;
begin
Oteleme_Adimi :=0;
EP := EHeapAdresi;
EAdres =0;

PolCizim ( EP,EHeapAdresi,EAdres,Esize, Esegment,Eoffset,m );

fori:= 1 to Round((Ote_Say-1)) do
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begin
P := HeapAdresi;
adres =0;
EP .= EHeapAdres;i;
Eadres :=0;
Oteleme_Adimi := Oteleme_Adimi + Yogunluk_1/olcuy;
repeat

UzayPixel1.Xx := PAXX;
UzayPixel1.Yy := PAYy+Oteleme_Adimi;
UzayPixel1.Zz := PA.Zz;

ViewPlanePtr ( UzayPixel1,EP,Eadres,Esize,Esegment,Eoffset );
adres := adres + size;
P := Ptr ( Segment,offset+adres );

until ( Eadres>= m*Esize );
PolCizim ( EP,EHeapAdresi,Eadres,Esize, Esegment,Eoffset,m );

end;
end;

{

}
Vet
Procedure Yyzey1;
Var
k : integer;
begin
PolHesabi ( Cx,Cy,Cz,Noktasayisi,P1,HeapAdresil,adres1,sizel,
segment1,offset1,P2,HeapAdresi2,adres2,size2,
segment2,offset2 );

EgriOteleme ( P1,HeapAdresil,adres1,size1,Segment1,offset1,
P2,HeapAdresi2,adres2,size2,Segment2,offset2,m1);

for k := 1 to Round(m1/Yogunluk_2) do
begin
UzayPixel1.Xx := P1A.XX;
UzayPixel1.Yy := P1AYy;
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UzayPixell.Zz .= P17 Zz;

UzayPixell.t = P1At;

ViewPlaneSpace ( UzayPixell );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNoktat );

UzayPixel2.Xx := P1A.XX;

UzayPixel2.Yy := P1A.Yy+Oteleme_Adimi;
UzayPixel2.Zz := P1/.Zz;

UzayPixel2.t :=1;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );

Line ( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),

XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

adresi := adres1+Yogunluk_2*sizeT;
P1:= Ptr( Segment1,offset1+adrest );

end;
P1 _ := Ptr ( Segment1, offseti+m1*size1-40 );
UzayPixel1.Xx = P1AXX;
UzayPixel1.Yy = P1AYy;
UzayPixel1.Z2z =PirnZz;
UzayPixel1.t =PiAg;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel1 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNokta1 );

UzayPixel2.Xx = P1AXX;

UzayPixel2.Yy := P1AYy+Oteleme_Adimi;
UzayPixel2.Zz = P1nZz;

UzayPixel2.t =1;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );

Line ( XMerkez+Round(olcu*EkranNckta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),
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XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

PrizmaCiz;
end;

{

Fo ok e e S e e e B e de I I e e T e o e e ke I Ko K ke B e e A e e de e Je e Fede de e K e do K de Kk K de K KA KR ok de e e e 3 e e ke o de ok ke e ke e e e e ke e ok e e e e ke e e e e e ke

} L/‘ N J;,‘\ﬁ’
Procedure Yyzey2;
Var
K : integer;
acil,aci2,aciartim : extended;
yaricap,alfal : extended;
begin
PolHesabi ( Cx,Cy,Cz,Noktasayisi,P1,HeapAdresil,adres1,sizet,
segment1,offset1,P2,HeapAdresi2,adres2,size2,
segment2,offset2 );

PolCizim ( P2,HeapAdresi2,adres2,size2,segment2,offset2,m1 );
repeat

P1 .:=Ptr(Segment1,offset1+adresi);

R1 = Ptr(Segment3,offset3+adres3);

alfa := Ptr(Segment4,offset4+adres4);

UzayPixell := P14,

R~ .= Sqrt( Sqr(UzayPixel1.Xx) + Sqr(UzayPixel1.Yy) );
alfan := ArcTan ( UzayPixel1.Yy / UzayPixel1.Xx)*180/pi;

adres1 := adres1 + sizel;
adres3 := adres3 + size3;
adres4 := adres4 + size4;

until ( adres1 >= m1*sizel);

acil =10;
aciartim :=10;
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for k := 0 to Trunc(360/aciartim) do

begin

P1 := HeapAdresit;

R1 := HeapAdresi3;

alfa := HeapAdresi4;

adres1 =0;

adres3 :=0;

adres4 :=0;

repeat
P1 := Ptr ( Segment1, offset1+adres1);
R1 := Ptr ( Segment3, offset3+adres3 );
alfa := Ptr ( Segment4, offset4+adres4 );
aci2 := alfan + acit;
UzayPixel1.Xx := R1~"*Cos(aci2*pi/180);
UzayPixell.Yy := R1A*Sin(aci2*pi/180);
UzayPixel1.Zz = P1nZz;

ViewPlanePtr ( UzayPixel1,P2,adres2,size2,Segment2,0ffset2 );
adresi := adres1 + size1;
adres3 := adres3 + size3;
adres4 := adres4 + size4;

until (adres1>=m1*sizel);
PolCizim ( P2,HeapAdresi2,adres2,size2,segment2,offset2,m1 );

P2 :=HeapAdresi2;

adres?2 :=0;
aci1 :=acil + aciartim;
end;

P1 :=HeapAdresit;

adres1 :=0;
for k:==1 to Round(m1/Yoguniuk_2) do
begin
P1 := Ptr (Segment1,offset1+adres1);
UzayPixell =P14;
yaricap := Sqgrt( Sqr(UzayPixel1.Xx) + Sgr(UzayPixel1.Yy ) );
alfat := ArcTan ( UzayPixel1.Yy / UzayPixel1.Xx)*180/pi;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel1 );
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ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNokta1l );
Cember ( yaricap,alfal );

adres? := adres1 + Yogunluk_2*size1;

end;
P1 := Ptr (Segment1, offset1+m1size1-40);
UzayPixel1 =P,
yaricap = Sant( Sgr(UzayPixel1.Xx) + Sqr(UzayPixell.Yy ) );
alfal = ArcTan ( UzayPixel1.Yy / UzayPixel1.Xx)*180/pi;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel1 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNoktal );
Cember ( yaricap,alfal );

adres1 :=0;
adres3 :=0;
adresd :=0;
end;
Aok do J g Fe e de K e de e Fe e e g I o e de A A0 e KA T de ko e e do e e e e I Fr o de K e A e e de ek K e do 3 e e A e o e Je e K ke de Je g de g e e dede de oo de e do e o de ke de de
}
Procedure Yyzey3;
Var
k,l : integer;
begin
otestep :=0;

otestep := otestep + Yogunluk_1/oicu;

aktarma;
for k := 1 to Ote_Say do
begin
Poligon (Dz_Uzay);
for | := 1 to NoktaSayisi do
Dz_Uzay[1].Yy := Dz_Uzay[1].Yy+otestep;
end;

aktarma;
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for k := 1 to NoktaSayisi do
begin
UzayPixel1.Xx := Dz_Uzay[k].Xx;
UzayPixel1.Yy := Dz_Uzay[k].Yy;

UzayPixel1.Zz := Dz_Uzay[k].Zz;

UzayPixel1.t := Dz_Uzay[k].t;
ViewPlaneSpace ( UzayPixell );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNokta1 );

UzayPixel2.Xx := Dz_Uzay[k].Xx;
UzayPixel2.Yy := Dz_Uzay[k].Yy + (Ote_Say-1)*otestep;
UzayPixel2.Zz := Dz_Uzay[k].Zz;

UzayPixel2.t := Dz_Uzay[Kk].t;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );

ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );

Line ( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),

XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

end; .
end;

{

oo de e e e e Je K Yo I de e K B I e e de I Je Jo Fe K ve Je Ko Fo e Ao e o Fe e e e e e de e e e R e g Jede e e de I e e de d I A I e S g de g Jo e Je do ke e e Fe e dode e Fo e dede dode de ke e kA gk e

}

Procedure Yyzey4;
Var
k,l,aciStep :integer;
yaricap,alfal : extended;
begin
aciStep = 0;
aktarma;
Poligon (Dz_Uzay);

for k := 1 to Round(360/Yoguniuk_1) do
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begin
for | := 1 to NoktaSayisi do
begin
yaricap := Sqrt ( Sgr(Dz_Uzay[1].Xx) + Sqr(Dz_Uzay[1].Yy) );
alfal = ArcTan (Dz_Uzay[1].Yy / Dz_Uzay[1].Xx )*180/pi;

Dz_Uzay[1].Xx := yaricap*Cos((alfa1+acistep)*pi/180);
Dz_Uzay[1].Yy := yaricap*Sin((alfal+acistep)*pi/180);

end,
Poligon (Dz_Uzay);
aktarma;
acistep := acistep + Yogunluk_1;
end;
aktarma,;
for k := 1 to NoktaSayisi do
begin
UzayPixel1 := Dz_Uzayfk];
yaricap := Sqrt( Sqr(UzayPixel1.Xx) + Sqr(UzayPixel1.Yy) );
alfat := ArcTan ( UzayPixel1.Yy / UzayPixel1.Xx)*180/pi;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel1 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel1,EkranNokta1 );

for | := Round(alfal)+1 to 360 do_
begin
UzayPixel2.Xx := yaricap*Cos(I*pi/180);
UzayPixel2.Yy := yaricap*Sin(I*pi/180);
UzayPixel2.Zz .= Dz_Uzay[k].Zz;

ViewPlaneSpace ( UzayPixel2 );
ViewPlaneScreen ( UzayPixel2,EkranNokta2 );

Line ( XMerkez+Round(olcu*EkranNokta1.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta1.Ys),

XMerkez+Round(olcu*EkranNokta2.Xs),
YMerkez+Round((olcu/4)*EkranNokta2.Ys));

Move ( UzayPixel2,UzayPixel1,Size of (UzayPixel2) );
Move ( EkranNokta2,EkranNokta1,Size of (EkranNokta2) );
end;
end;
end;
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{

e i Je de Fe A e o Je e e Je de Jo I A de oo e I 9 e de Je g Jede g e Je de Fe e de K 2070 Je I e e K e Fe K de e e KA e e Ao e e Je K AR e e de de ke e e dewe ok e fo e ook e s e de e de dedede ke

}

Procedure Girist1;
Var

sa,su : byte;

i byte;

begin

sa:=2;

su:=1;

Clrscr;

Write (‘Nokta Sayisini Giriniz.......");

Read( NoktaSayisi );

fori:=1 to Noktasayisi do

begin
GotoXY ( su,sa+i ); Write ( X[',
GotoXY ( su+30,sa+i ); Write (
end;
Writeln;
Write (‘x[1] noktasindaki birinci turev............. ;
ReadLn (Y_ilkTurevy1);
Write (‘x[0] noktasindaki ikinci turew............. );
ReadlLn (Y_yOTurev);
end;

i,'1="); Read ( Cx[i] );
‘z[,i,)1=' ); Read ( Cz[i] );

{

de e e o de e dodo Jodo A Jode oo To ¢ e oI o e dode do g Kedede e de g de Je Ko Fe Ko Ao ke e ofe e e Je e e Koo e e Fo e Ko e o Je de e e Je e Fe g K e A e de e de e e e e Ko de dodk dedode e de K

}

Procedure Giris2;
begin
Clrscr; _
WriteLn (‘Olcu = 20 pixel ( 1 br. 20 pixel alinmistir )');
Write (“Yogunluki....... (!, Yogunluk_1,")");ReadLn( Yogunluk_1 );
Write (“Yoguniuk2....... "’(‘,Yogunluk_2,"Y');ReadLn( Yogunluk_2 );
WritelL.n (‘GozNoktasi (‘,GozNoktasi.Xx:8:4,GozNoktasi.Yy:8:4,
GozNoktasi.Zz:8:4,") :');

ReadLn ( GozNoktasi.Xx,GozNoktasi.Yy,GozNoktasi.Zz );
Write (‘Yyzey kodu ( O = oteleme yuzeyi, 1 = dondurme yuzeyi ) *);
ReadlLn ( YyzeyKod );
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end;

{

oo e e A de g A R de e T e KR R T e e ek e e R e e Ao KK AR e R A e e e e e e e e e e e e e e e e Je e ke o ode e e e e e e T e e e e e 3 e de g de e de e e de g e e ke

}

Procedure Kontrol1;
begin
Case Yyzeykod of
0: Yyzeyt;
1:Yyzey2;
end;
end;

{

2 A e de e e de Jo A de de e A e A A0 W T ke e e o e e i o e ke e e e de e A e e ek e e de e e e e e e ok e e de ek e g e Fe e do e A e e de e de e de e e e e e ke Jo ke e e Ko e e dede

}

Procedure Kontrol2;
begin
Case Yyzeykod of
0: Yyzey3;
1: Yyzey4;
end;
end;

{

e Je e Fe e e I Jodo I e e T K do I e e e Ao do e e Fe e Je e e Fe e Fo e Jede Fe do e drde e de v de e e de de e de e de ok o Fo T e e KK e ke e e e e ke A e e e de ok e e e ke e ke e e ke K ke

}

begin
Ote_Say := 15;
mi:=0;
fori:=1to25do
move(ikinciTurev, TurevMatris[i, 1],Size of (ikinciTurev));
fori:=0to25do
begin
hi] := 0;
Ali] :=0;
B[i]:=0;
end;
Giris1,;
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repeat
for k := 0 to NoktaSayisi do

Cylk] :=0;

CubicSpline (Cx,Cz,Y_ilkTurevy1,Y_yOTurev,NoktaSayisi);
GotoXY (40,24); Write('Determinant ...... ., Determ:12:6);
Readln;

BellekAyirma;

repeat
ClrScr;
Giris2;
GozNoktasi.Xx := olcu*GozNoktasi.Xx;
GozNoktasi.Yy := olcu*GozNoktasi.Yy;
GozNoktasi.Zz := olcu*GozNoktasi.Zz;

r:= Sqrt( Sqr(GozNoktasi.Xx) + Sqr(GozNoktasi.Yy) +
Sqgr(GozNoktasi.Zz) );
teta := ArcTan ( GozNoktasi.Yy / GozNoktasi.Xx )*180/pi;

fi := Arctan ( Sqrt( Sqr(GozNoktasi.Xx) + Sqr(GozNoktasi.Yy) )
/ GozNoktasi.Zz)*180/pi;

TViewMatrisi:

Gd := Detect;

InitGraph ( Gd, Gm, ‘c:\bp\bgi’ );
if Graphresult then Halt(1);
EksenTakimi;

if (determ > 10e-12 ) then
Kontrol1
else
Kontrol2;
ch := Readkey;
ClearDevice;
TextMode ( LastMode );

until (Ch = #27) or (Ch = #32);

if ch = #32 then
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begin
P1:= HeapAdresit;
FreeMem( P1,m1%*size1);
P2 := HeapAdresi2;
. FreeMem( P2,m1%size2 );
R1 := HeapAdresi3;
FreeMem( R1,m1*size3 );
alfa := HeapAdresi4;
FreeMem( alfa,m1*size4 );
Giris1;
end;

until (ch = #27);

CloseGraph;
end.

{

e e de Jo g e e e e o Ao e Je Te I de Fe e e U de Fe K Yo He de KT de e e A o g do ke do de ke KR Fe KA e dp e e e ke T ke e e e de B Te e e o e de o ke e de Fo de e o Je o do e o de Je e dede v de i

}
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Unit TEZ_ALT_PROG;
interface

{Sn+}

uses Crt;

type
matris = Array [1..25,1..25] of extended;

dizi = Array [1..25] of extended;
Var
Determ : extended;

{

dkkdhdkhkRikirkhkikkrrhkRhrhkkkThkkkkhkrkrkkkkkhorkkrrrrrrhkhhkrrhkihhdhkkrhrhkrohhkhhkkkrrerr

}

Procedure gauss ( var denk_matris  : matris;

var cozum : dizi;
m,n : integer,;
made : Boolean);

{

e e i e e Fe e e e de Je Fe o de Jo de e e e de e Fe v e e e e e Fe e Fe A e de e e e e e Je e Jedo e e e o K B I e e o e e e e Je I o e Fodo K e A e I K e ke de e de do g de Jode Fede e de ke e

}

Procedure determinant ( det_matris : matris;
var detern : extended;
n : integer);

{
}

implementation

{

e e e Fe e e de e A de F0 5 e e Fe e e e K e e de e e e Je I e A e A Ao e e o e Ie e I o K Je de e de do e e de g e Fe de K o de I K e e K Fe o K de I Koo e ke do e de dode dede do ke dode ke do ke g

}

Procedure matris_input ( var input_mat : matris;
m,n . integer);

e v 3 e de Jede e e de Je de e e Je e e de I e e Je d e de Jo e e I de K I e e Je o de Je e Jo e I de Fe g do g de T K e e AR o e K Fede KK e e K e e e e ek e i ok dede Jo ke dede dede de e e e

var
a,b :integer;
begin
CirScr;
WriteLn(‘Katsayilar matrisini giriniz...");
fora:=1tomdo
forb:=1ton-1do
begin
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Read(input_mat[a,b]);

end;
Writeln;
WriteLn(‘Denklemlerin sag taraflarini giriniz’);
fora:=1tomdo .

begin
Write(‘[',a,” ,n, ]........ ;
Read(input_mat{a,n]);

end;
ClrScr;
end;
{ e e do de Je Je o d e do o e o de Je Je e Je Je de Je e Fe Fe de o Je o e g Ao I de e do I e e Yo e de o Ao e 3 do K de Je de dede de de e do e Je e de e o de dede o g o de de de de de g e g e dede Jo ke ke do e e
}
Procedure satir_degistirme ( var degis_matris  : matris;
var degis_dizi : dizi;
S,p.r ' . integer;
make : Boolean);
var
c : integer,;

ara_degisken :extended;

begin
if make then
begin
forc:=1tosdo
begin
ara_degisken := degis_matris[p,c];
degis_matris[p,c] := degis_matris[r,c];
degis_matris[r,c] := ara_degisken;
end;
end
else
begin
ara_degisken := degis_dizi[p];
degis_dizi[p] := degis_dizi[r];
degis_dizi[r] := ara_degisken;
end;
end;
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Procedure kosegenlestirme (var s_matris  : matris;

var sag_taraf : dizi;
m.,n . integer);
var
Akl : integer,
katsayi,sifir_degeri : extended;
done : Boolean;
begin
fork:=1tom-1do
begin
[:=k;
if s_matrisfk,k] = O then
begin
repeat
sifir_degeri := s_matris[1+k K];
l:=1+1;
until (sifir_degerior (=m);
if sifir_degerithen
begin
satir_degistirme(s_matris,sag_taraf,m k.l true);
satir_degistirme(s_matris,sag_taraf,n k,|,false);
end;
if | = m then exit;
end;
fori:=k+1tomdo
begin
katsayi := -(s_matris[i,k]/s_matris[k,K]);
forj:=1tondo
s_matris[i,j] := katsayi*s_matris[k,jl+s_matris[i,j] ;
forj:=1tondo
sag_taraf[j] := s_matris[j,n};
end;
end;
end;
{********************* % e e Fe e K de i de e ke de ke e Jo ok Je e o ok de e He e * & 3 2 & 3 4
}
Procedure determinant( det_matris :matris;
var detern : extended;

n : integer);
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var
q: integer;

begin
detern := 1;
forg:=1tondo
detern := detern*det_matris[q,q];

end;
{ e e e e 2 e e e Je e e e e Je e e e Je J K e T e I de e e i e de de I e e Je i Je e de Jo e de K IR eI T de K de g Fe R 909 e dede g Fe Kk K dedk e Fode K e i K e e gk dede ke dede g
}
Procedure gauss ( var denk_matris : matris;
var cozum : dizi;
m,n : integer,;
made : Boolean);
var
sag_mat - dizi;
i,j : integer;
deger : extended;
begin
deger =0;
fori '=1tomdo
sag_mat]i] := denk_matris[i,n];

kosegenlestirme(denk_matris,sag_mat,m,n);
determinant(denk_matris,determ,m);
if determ = 0 then
begin
WriteLn(‘'Katsayilar Matrisinin Determinanti Sifirdir...");
Halt;
end;
if denk_matris[m,n-1] then
cozum{m] := sag_mat{m]/denk_matris[m,n-1]
else ‘
cozum[m] :=0;
fori:=m-1 downto 1 do

begin
forj:=i+1 ton-1do
deger  :=deger + denk_matris[i,j]*cozum(j];
deger  :=sag_matli] - deger;

cozum(i ] := deger/denk_matris{i,i];
deger :=0;
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end;
if made then
begin
WriteLn('Denklemin Cozumu');
fori:=1to.mdo
WriteLn('x’,i,.....",cozum(i]: 16:8);
end;

end;

{

Fo e I do A Je e Hede ol A de e K de e do e de de e de de A e o de e e e de e ek e e e Ao e de de e oA K e ke e de de e e e o Fe e e e e e e e e %o K e de e o e g e e e de e ok

}

end.
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Ad1 soyadt
Dogum tarihi
Dogum yeri

1975 - 1980
1980 - 1983
1983 - 1988
1988 - 1992
1992 - 1994
1994 - 1995

1995 - 20.1.1997

OZGECMIS

: Miisliim OZISIK

: 05.07.1969

: Ayancik / SINOP

. Sakarya Ilkokulu’ndan mezun.

. Yenisahra Ortaokulu’ndan mezun.
. Haydarpasa Endiistri Meslek

Lisesi’nden Haydarpasa Teknik
Lisesi Elektronik Béliimiine gegis ve
bu boliimden mezuniyet.

: Yildiz Universitesi Miihendislik

Fakiiltesi Matematik Miithendisligi
Bolimi’ne girig ve bu béliimden
mezuniyet.

: I.T.U F.B.E Sistem Analizi’ne giris

ve Y.T.U Kimya - MetalurjiFakiiltesi
Arastirma Gorevliligi kadrosuna
atamamin yapilabilmesi i¢in bu
bolimden zorunlu olarak ayrilma.

: Y.T.U F.B.E Matematik Miihendisligi

Boliimi’nde yeniden Yiiksek
Lisans’a baslangi¢ ve bir yi1l hazirlik
sinif1 egitimi.

: Y.T.U F.B.E Matematik Miithendisligi

Boliimii’nde derse baslama ve bu
boliimden mezuniyet.



