
Homogen Olmayan Lineer Denklem Sistemleri
(Parametrelerin De¼gi̧simi Yöntemi)

Bu bölümde homogen olmayan lineer sistemlerin bir özel çözümünün bu-
lunmas¬na ili̧skin bir yöntem üzerinde durulacakt¬r. Parametrelerin de¼gi̧simi
yöntemi homogen olmayan lineer sisteme ili̧skin homogen sistemin genel çözümü
bilinmek kayd¬yla sadece sabit katsay¬l¬homogen olmayan sistemlerin de¼gil
ayn¬ zamanda de¼gi̧sken katsay¬l¬ homogen olmayan lineer sistemlerin özel
çözümünün bulunmas¬nda da kullan¬lan bir yöntemdir.8>>><>>>:

dx

dt
= a1(t)x+ b1(t)y + f1(t)

dy

dt
= a2(t)x+ b2(t)y + f2(t)

(1)

homogen olmayan lineer sistemi ile bu sisteme ili̧skin homogen8>>><>>>:
dx

dt
= a1(t)x+ b1(t)y

dy

dt
= a2(t)x+ b2(t)y

(2)

sistemini ele alal¬m. (2) homogen sisteminin genel çözümü�
x = xh(t) = c1x1(t) + c2x2(t)
y = yh(t) = c1y1(t) + c2y2(t)

(3)

şeklindedir. Buna göre c1(t) ve c2(t) fonksiyonlar¬

c01(t)x1 + c
0
2(t)x2 = f1(t)

c01(t)y1 + c
0
2(t)y2 = f2(t)

sistemini sa¼glamak üzere (1) homogen olmayan sistemin bir özel çözümü�
x = xp(t) = c1(t)x1(t) + c2(t)x2(t)
y = yp(t) = c1(t)y1(t) + c2(t)y2(t)

(4)

şeklindedir.
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Örnek 1. 8>>><>>>:
dx

dt
= x+ y � 5t+ 2

dy

dt
= 4x� 2y � 8t� 8

(5)

sisteminin genel çözümünü bulunuz.

Çözüm. (5) sistemine ili̧skin homogen sistemin genel çözümü�
xh(t) = c1e

�3t + c2e
2t

yh(t) = �4c1e�3t + c2e2t

dir. Buna göre verilen sistemin bir özel çözümü�
xp(t) = c1(t)e

�3t + c2(t)e
2t

yp(t) = �4c1(t)e�3t + c2(t)e2t
(6)

formundad¬r, burada c1(t) ve c2(t) aşa¼g¬daki sistemi sa¼glayan fonksiyonlard¬r.

c01(t)e
�3t + c02(t)e

2t = �5t+ 2 (7)

�4c01(t)e�3t + c02(t)e2t = �8t� 8

(7) sisteminden c01(t) ve c
0
2(t) çözülüp integralleri hesaplanarak

c1(t) =
1

5
te3t +

3

5
e3t;

c2(t) =
14

5
te�2t +

7

5
e�2t

bulunur. Böylece (6) dan verilen sistemin bir özel çözümü�
x = xp(t) = 3t+ 2
y = yp(t) = 2t� 1

olarak elde edilir. Buna göre (5) sisteminin genel çözümü�
x(t) = c1e

�3t + c2e
2t + 3t+ 2

y(t) = �4c1e�3t + c2e2t + 2t� 1

dir, burada c1 ve c2 key� sabitlerdir.
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