
Розв’язання лінійних рівнянь та систем 
лінійних рівнянь в пакеті

MATLAB.







Розв’язати трансцендентне рівняння x-tg(x)+1=0 

>> x=-10:0.1:10;
>> plot(x,x+1,x,tan(x))

Перетин графіків двох 
функцій x+1 та  tan(x)
Визначають розв’язки 
вихідного рівняння

>> solve('x-tan(x)+1')
1.1322677252728851316254206969360

 



>> x=-1:0.1:2;
>> plot(x,x+1,x,tan(x))
>> solve('x-tan(x)+1')
ans =
 
1.1322677252728851316254206969360



Якщо існує більше одного рішення, тоді ви  можете в числовій 
формі знайти (приблизно) рішення, показані на графіку, за 
допомогою команди fzero, яка шукає нульове значення даної
функції в межах заданого значення х. 
Рішення рівняння x-tg(x)+1=0 дорівнює нулю функції 
x-tg(x)+1, тому, щоб знайти приблизне рішення при х = 0, введіть 
наступне:

>> fzero('x-tan(x)+1',0)

ans =

    1.1323

>> fzero('x-tan(x)+1',2)

ans =

    1.5708

>> fzero('x-tan(x)+1',5)

ans =

    4.7124

>> fzero('x-tan(x)+1',8)

ans =

    7.8540

>> fzero('x-tan(x)+1',-8)

ans =

   -7.8540









Приклад розв’язування  систем  нелінійних  рівнянь

>> syms x y
>> [a,b]=solve('cos(x-1)+y=1','sin(y)+2*x=1.6')
 
a =
 
.78890158634890361275565773799685
 
 
b =
 
.22198650432731924171432392891918e-1























 Функції для маніпуляції з елементами матриць

Назва Значення
diag(X) створення або виділення діагоналі
fliplr(X) відображення елементів Х відносно“вертикальної” осі
flipud(X) відображення елементів Х відносно“горизонтальної” осі
isreal(A) Істина, якщо всі елементи матриці А дійсні
reshape(A) розмір матриці
tril(A,k) ліва трикутна матриця

(k=0) 
k>0 - над діагоналлю
k<0 - під діагоналлю

triu(A,k) права трикутна матриця
(k=0) 
k>0 - над діагоналлю
k<0 - під діагоналлю

: виділення стовпця/рядка в матриці, генерація векторів



Маніпуляції матрицями, матричний аналіз, власні числа

Назва Значення
eye(N) створює одиничну матрицю розміру NxN 
zeros(N) cтворює матрицю розміру NxN, що містить нулі. Якщо N 

не скаляр, то з'явиться повідомлення про помилку
det(A) визначник (детермінант) квадратної матриці A 
norm(A,n) норма матриці/вектора, n=1,2,Inf,’fro’. 

norm(A)≡norm(A,2); ‘fro’-Фробеніусова
rank(A) ранг матриці А
trace(A) слід матриці А
orth(A) ортонормальний базис матриці А. h=orth(A); h’*h=E
inv(A) повертає матрицю, обернену до квадратної матриці A. 

Попереджуюче повідомлення видається, якщо A погано
обумовлена або близька до виродженої

Size(A,1) Повертає число рядків матриці А
Size(A,2) Повертає число стовпців матриці А



Назва Значення
dot(X,Y) cкалярний добуток векторівX,Y 

cross(X,Y) векторний добуток векторів X,Y 
[H,L]=eig(A) власні числа L і власні вектори H, деA*H = L*H 
poly(A) характеристичний поліном для матриці A 
[U,S,V]=svd(A) розклад A=U*S*V’, деU,V-унітарні матриці, S-діагональна

   Зауваження: на практиці обчислення оберненої матриці в 
явному вигляді  не  так  і  необхідно.  Цю  операцію  
застосовують  при  розв’язку системи лінійних рівнянь виду 
Ах=b. Дійсно, один зі шляхів обчислення x=inv(A)*b.  
   Але  кращим (з  погляду  мінімізації  часу  розрахунку)  є
використання  оператора  матричного  ділення  х=А\b.  Ця  
операція використовує метод виключення Гауса без явного 
формування зворотної матриці.



   У системі Matlab розв’язування матричного рівняння 
здійснюється просто, з використанням дії зворотного ділення. 
Для прикладу розглянемо задачу відшукування коренів 
системи лінійних алгебричних рівнянь:

Це можна зробити у такий спосіб:









syms x1 x2 x3 
q1=2*x1+3*x2==5; 
q2=0.3*x2+1.5*x3==1.6; 
q3=x1+x2-15.8*x3==-5.7; 

[x1 x2 x3]=solve(q1,q2,q3);



Особливості задач чисельного 
диференціювання і інтегрування 

функцій 
та основні методи їх розв’

язання. 













Формула трапецій













Чисельне інтегрування, диференціювання, мінімізація 
функцій і знаходження коренів в пакеті MATLAB

Назва Значення
trapz(y) чисельне інтегрування від дискретної функціїy 
quad(‘f’,a,b) чисельне інтегрування по методу Сімпсона

для f(x), описаної в М-файлі f.m, де x Є [a,b]
quadl(‘f’,a,b) чисельне  інтегрування(підвищеної  точності) по

методу Сімпсона для f(x), описаної в М-файлі f.m,
де x Є [a,b]

dblguad(‘f’,a,b,с,d) чисельне інтегрування по методу Сімпсона
для f(x,y), описаної в М-файлі f.m, де x є [a,b], а
y є [c,d]

diff(x) повертає значення x(2)-x(1),x(3)-x(2),...,x(n)-x(n-1) 
fzero(f,x) x-нуль функції f , наприклад: fzero(‘x.^3-27’,1)
fmin(‘f’,xn,xk) Знаходження min функції однієї змінної на

Інтервалі [xn,,xk] 
fmins(‘f’,x0) Знаходження min функцій декількох змінних в

околі точки x0


