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Felanalys och datoraritmetik.

Absolut fel: da = a — a. Relativt fel: %“.

Bakatfel: 2 —z = f‘l(f(a:)) — x. Felfortplantning: 6 f ~ f'(Z)dx.
|relativ avvikelse i utdatal

Konditionstal: £ = |relativ avvikelse i indatal
IEEE - dubbel precision: (2,53, —1022,1023)

Ekvationsl6sning.

Konvergensordning: Storsta ¢ sadant att limy_ . ‘T;:_l;ﬁql =(C < o0.

Feluppskattning: Enkelrot: dx ~ J}f:(”; . Multipelrot: dz™ ~ m)! f({,Ef()@

Newtons metod: z 1 = xj — J{C,(é’z)), k=0, 1, ..

Konvergens hos Newtons metod: Enkelrot: Kvadratisk med C' = % Multipelrot med
multiplicitet m: Linjar konvergens med C' = ’”7’1

Sekantmetoden: xj, = x) — f(xk)%

Fixpunktsiteration: x5, = g(xy), k=0, 1, .... Konvergens om | ¢’(z) |< 11 en omgivning
av roten r* )

Metodoberoende feluppskattning: | & — z* | < &’fgl

Approximation av funktioner, interpolation och splines.

Polynom p,, av grad < n interpolerar f: p,(z;) = f(x;), i=0, 1, ..., n

Trunkeringsfel vid interpolation: p,(z) — f(z) = —%(m —xo)(x—21) ... - (T—1p)

Newtons form: p,(x) = co+c1(x—xo)+e2(z—x0) (x—21)+....+Cp(x—20) (x—21) .. (T— 21 —1)
Funktionskénslighet vid interpolation: Linjar: | Ry |< d, kvadratisk: | Ry |[< 1.25J, om
| of |< 6.

Splines: Styckvisa polynom av grad k& med derivator av ordning < k — 1 kontinuerliga i
knutpunkterna (noderna).

Numerisk integration 6ver intervallet (a , b).

Trapetsformeln: T'(h) = h[@ + flx1) + .. + f(zp1) + @]

Trunkeringsfel for trapetsformeln: Ry = bl_—;hQ 17(&), Rr = a1h® + agh* + ash® + ...
Rombergs metod: Trapetsregeln plus Richardsonextrapolation

Simpsons formel: Trapetsformeln plus ett stegs Richardsonextrapolation eller

S(h) = §[f(wo) +4f (1) +2f (22) + - +2f(2p2) + 4f (xp-1) + f(20)]

Trunkeringsfel vid Simpsons formel: Ry = %2¢h* f¥(n)

Feluppskattning vid Richardsonextrapolation: | Ry |<| T® (k) — T®)(2h) |
Funktionskénslighet vid Trapetsformeln och Simpsons formel: | Ry |< (b—a)e ,dér | §f |[< e



Numerisk linjar algebra
Linjdra ekvationssystem: Gausselimination med pivotering: PA = LU

Vektornormer: || z [|;= ZL |2 |, || @ [|o= vV Z?:l |2 |2, || 7 [|oo= maXi<i<n | 2; |

|
| Ac]

Matrisnorm: || A [|= maxjz|o S
I A flh=maxi<j<n Y iy [ aij |, | A ll2= v Amaz(ATA), [| A [loo= maxi<i<n D05, | aij |
Egenskap hos matrisnorm: || Az || < [[A]| |«

Konditionstal for matris: x(A) =|| A7 ||| A ||

Storning av hogerled: WE“ < K(A) ||H5Tb”\|

- ro. _lox]] [5A]
Stérning av matris: peL < k(A) Tl

Linjart minstakvadratproblem: min, || Az — b [|2
Losning med normalekvationer: AT Az = ATh

Losning med QR-faktorisering: Rr = Q7b, dir A = Q [ Jg) } = 1R
Losning med SVD-faktorisering: = = ViX['U!'b, dir A = UXV” med kompakt variant
A - U121V1T

Approximation av derivator, Numerisk 16sning av ode
Framatdifferens: f'(z) ~ w, med fel Ry = aih + ash® + ash® + ...
Bakatdifferens: f'(z) ~ %@_h) med fel Ry = ajh + ash? + ash® + ...
Centraldifferens: f'(x) ~ %hf(x_h) med fel Ry = bih? + boh* + bsh® + ...
Centraldifferens for andraderivata: f"(z) ~ z[f(x — h) — 2f(z) + f(z + h)] med fel
Ry = bih? + byh* + b3h® + ...
/
System av forsta ordnings ode: y(t) =ftylt)), a<t<b
yla) =c
Eulers framatmetod: yg1 = yr + hf (tr, yx)
Eulers bakatmetod: yxi1 = yr + hf (ter1, Yes1)
Trapetsmetoden: ypi1 = yr + 2[f (te, Yr) + f (bett, Y1)
Testproblem for approximationsordning och stabilitet: v = Ay, 3(0) = ¢
Eulers metoder har approximationsordning ett och trapetsmetoden har approximationsor-
dning tva.
Euler bakat och trapetsmetoden &r ovillkorligt stabila (A-stabila) medan Euler framat &r
villkorligt stabil (kréver tillrickligt litet steg i allménhet).
Prediktor /korrektor-par: Explicit metod som startmetod, f6ljd av iteration med t.ex. fix-
punktsiteration i en implicit metod.



