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1.

• a)

� 1) 100200 = Inf, då 100200 · e2 = Inf.

� 2) −1/0 = −Inf, cos(−Inf) blir NaN, oh sin blir NaN.

• b) Vi kan skriva talet 8 som 8 = +1 · 23. Vi ser nu att vi behöver bara skriva

exponenten 3 så här: 3 + 1023 = 3+ (210 − 1) = 210 + 1 · 21 + 0 · 20. Vi får följande
binär representation för 8:

|0|10000000010|00000....0|
där 0 är kod för +, exponenten 11 bitar kodas som 10000000010 oh mantissa

kodas som 52 nollor.

• ) Choleskyfaktorisering för positivt de�nit A är A = L · LT
, var

A =

[

a11 a12
a21 a22

]

= L · LT =

[

l11 0
l21 l22

]

·
[

l11 l21
0 l22

]

.

Vi multiplierar L · LT
oh får

L · LT =

[

l211 l11 · l21
l21 · l11 l221 + l222

]

.

Nu vi jämför elementerna i A med elementerna i L·LT
: a11 = l211, a12 = l11 ·l21, a21 =

l21 · l11, a22 = l221 + l222. Vi kan hitta l11 =
√
a11, l21 =

a12√
a11

, l22 =
√

a22 − a2
12

a11

• d) Låt x är exakta värdet oh x̃ är approximation. Absoluta felet är: x− x̃, relativt felet
x−x̃

x
om x 6= 0.

• e) Se föreläsningsantekningarna, s. 174.

2. Vi inför vektorn x = [x1, x2]
T
oh skriver f(x) istället för f(x1, x2). Newtons metod

kan skrivas:

xk+1 = xk − [J(xk)]−1 ·
[

f(xk) + cos f(xk)− 10
(xk

1)
2 + xk

2 − f(xk)2

]

,

var

J(xk) =

[

f ′
x1
(xk)− sin f(xk) · f ′

x1
(xk) f ′

x2
(xk)− sin f(xk) · f ′

x2
(xk)

2xk
1 − 2f(xk) · f ′

x1
(xk) 1− 2f(xk) · f ′

x2
(xk)

]

.

Här, f ′
x2
(xk) = ∂

∂x2
f(xk), f ′

x1
(xk) = ∂

∂x1
f(xk).

3. Ansätt p(x) = ax+ b vilket ger följande linjära ekvationssystem för obekanta a, b:

ax1 + b = p(x1),

ax2 + b = p(x2).
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Eftersom p(x1) = y1, p(x2) = y2 vi kan skriva systemet som

ax1 + b = y1,

ax2 + b = y2,

från vilken vi kan hitta a, b:

b =
x2y1 − x1y2
x2 − x1

,

a =
y2 − y1
x2 − x1

.

Vi sätter (a, b) in i p(x) = ax+ b oh får det linjära interpolationspolynomet:

p(x) =
x2y1 − x1y2
x2 − x1

+
y2 − y1
x2 − x1

x = y1 + (x− x1)
y2 − y1
x2 − x1

.

4. a) Notera trippelrotten i (x− 1)3 = 0 varför Newtons metod kan skrivas som

xk+1 = xk −
(xk − 1)3

3(xk − 1)2
=

2xk + 1

3
.

För att bevisa linjär konvergens (pga rotten x = 1) vi skriver:

xk+1 − 1 =
2xk + 1

3
− 1 =

2xk − 2

3
=

2

3
(xk − 1).

Vi observerar att

lim
k→∞

|xk+1 − 1|

|xk − 1|
=

2

3
.

Så metoden är linjärt konvergent med felkonstant

2

3
.

b) Trapetsmetoden för

∫

1

0
f(x)dx är:

∫

1

0

f(x)dx ≈
1

2
(f(1) + f(0)) · (1− 0).

I vårt fall vi har f(x) = x2
, då trapetsmetoden för

∫

1

0
x2dx ger oss:

∫

1

0

x2dx ≈
1

2
(12 + 02) =

1

2
.

5. a) Se föreläsningsantekningarna, s. 262: Vi skriver y′(t) ≈ yk+1−yk

τ
, oh expliit

Euler's metod är:

(0.1) yk+1 = yk + τλyk,

oh första iteration i den ska vara:

(0.2) y1 = y0 + τλy0 = y0(1 + τλ).

b) För konvergensen kräver vi att

|1 + τλ| < 1

eller

−1 < 1 + τλ < 1
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Om λ < 0 vi har

0 < τ |λ| < 2.

6. Logaritmera:

lnR = p ln 10 + T ·
p

q
+ rT 2.

Inför x1 = p, x2 = p/q, x3 = r. Samla all termer med parametrarna på vänster sida oh

termer med kända värderna - på höger sida:

x1 ln 10 + x2 · T + x3 · T
2 = lnR.

Konstruera matris A för att hitta x = [x1, x2, x3]
T
i minsta kvadrat problemminx ‖Ax−b‖2,

var raderna i A innehåller

[ln 10, Tk, T
2

k ], k = 1, ...,m.

oh vetor b ska vara















lnR1

lnR2

...
lnRk

...
lnRm















, k = 1, ...,m.

Efter att vi har löst minx ‖Ax− b‖2 sätter vi p = x1, q = p/x2, r = x3.


