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TRIGONOMETRIK ORANLAR

Siniis, kosiniis ve tanjant

sinf = 2
c
b
cosf = -
c
a
tanf = —
an 5

a kargi kenar
b komsu kenar
¢ hipotenus

Carpmaya gore ters 6zdeslikler
1

0— —_
ese sin 0
1
0 —
sec COT 7
t6 =
€0 tan 6

Bélum o6zdeslikleri

sin 6
tanf = —
cos 6
0
CO‘GH:C_i
sin 6
Ozel acilar
Aci sin cos tan
0° 0 1 0
o 7 V3 V3
R
o V2 V2
wi  f f
2 B G
90° 2 1 0
C")ZDE$LiKLER

Pisagor 6zdeslikleri
sin?6 4 cos?6 = 1
1+tan?6 = sec?f
1+ cot?d = csc? 9

Tek ve cift 6zdeslikler
sin(—@) = —siné
cos(—0) = cos @
tan(—6) = —tan

Timler aci1 6zdeslikleri
sin(90° — 0) = cos 6
cos(90° — 0) = sin 6
tan(90° — 0) = cot 6

ACI FORMULLERI

Toplam ve fark formdilleri
sin(A + B) = sin A cos B + cos Asin B
cos(A + B) = cos Acos B F sin Asin B
tan A &+ tan B
tan(A + B) = ————
an( ) l1FtanAtan B

iki kat ac1 formiilleri

sin 26 = 2sin 6 cos 6

cos 20 = cos® § — sin 0

cos20 =2cos’0 —1=1—2sin?0
tan 20 = Lﬂg
1—tan“6

Yarim aci formiilleri

singzi /1 —cosf
2 2
6 /1+ cosf
cosifi T

6 1—cosf sin 6
tan - = - =
2 sin 6 1+ cosf

Kuvvet indirgeme formidilleri

sin20 — 1- czos 26
cos? 0 — 1+ (:205 26

Carpimi toplama ¢evirme formidilleri

sin Asin B = }[cos(A — B) — cos(A + B)]
cos Acos B = §[cos(A — B) + cos(A + B)]
sin Acos B = 1[sin(4 + B) + sin(4 — B))

Toplami carpima cevirme formdilleri
A+ B A-B

sin A + sin B = 2sin cos —
sinA—sinB:ZcosA+BsinA_TB
cosA+cosB=2(:osA+BcosA;B
cos A — cos B = —2sin sinAgB
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UCGENLER

Siniis teoremi

a b ¢ C
sinA  sinB sinC
A, B, C agllar b a

a, b, ¢ karsilarindaki
kenarlar

Kosiniis teoremi

2 =a?+b*—2abcosC c
A, B, C acllar
a, b, c karsilarindaki b 4
kenarlar
A B

Ucgenin alani
ALAN
= %ab sin C'

C a ve b kenarlari arasindaki agi

RADYAN VE GRAFIKLER

Radyan, yay ve daire dilimi
180° = 7 rad
DERECEDEN RADYANA
erad =0°- 180°

YAY UZUNLUGU
s=rb0 r

DiLiM ALANI
A=1r’9

ryancap @ radyan cinsinden agi s yay uzunlugu

Siniis ve kosiniis grafikleri
y=Asin(Bz —C)+ D
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