
Thomas Eri
ssonMatematik, Chalmers/GU2011 1Kortfattade lösningsförslag: Numerisk Analys2011-01-101. (a)
1 = ||I||∞ = ||AA−1||∞ ≤ ||A||∞ ||A−1||∞ = κ∞(A)(b) log(1/(1 + 1e-8^2) - 1) = log(1/1 - 1) = log(0) = -Inf,exp(1 / exp(1e3)) = exp(1/Inf) = exp(0) = 1. Så svaret blir -Inf, 1.(
) Faktoriseringen blir (först LU sedan CCT ):
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Så
A = CCT , med CT =
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(d) Normalekvationerna ATA x = ATb, där
AT A =

[
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]

, ATb =

[

9
1

]så att xT = [8/9, 1/9].(e) Ja, det är en vektornorm. Vi kontrollerar de tre villkoren.i. µ(x) är en summa av i
ke-negativa tal. Antag att x 6= 0. För minst ett k gäller att αk|xk| > 0o
h normen är positiv.ii. µ(γx) =
∑

n

k=1
αk|γxk| = |γ| ∑

n

k=1
αk|xk| = |γ|µ(x).iii. µ(x + y) =

∑n

k=1
αk|xk + yk| ≤

∑n

k=1
αk(|xk| + |yk|) = µ(x) + µ(y).(f) Lös x = g(x) med g(x) = x2ex vilket ger x = 0 eller 1/x = ex som ju har en positiv rot (studeraskärningen mellan 1/x o
h ex). Nu till konvergensen: |g′(x)| = |2xex + x2ex| så att |g′(0)| = 0 såattraktiv. För den positiva �xpunkten, kalla den x∗, gäller att 1/x∗ = ex

∗ . Vi får då |g′(x∗)| =
x∗ex

∗

(2 + x∗) = 2 + x∗ > 1 ty x∗ > 0, så repulsiv(g) Låt e ∈ R
n vara kolonnvektorn av ettor. Matrisen kan då skrivas n eeT − Ivarför xTAx = nxTeeTx − xTx = n(xTe)2 − xT x. Tag x = [1,−1, 0, . . . , 0]T ,då är xT Ax = n · 0 − 2 = −2 < 0. Tag x = [1, 1, 1, . . . , 1]T , då är xTAx = n3 − n > 0.2. Låt radien vara r o
h 
entrum (p, q). Cirkelns ekvation är då (p−x)2 +(q− y)2 = r2. De tre ekvationernalyder:
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2 − r2 = 0så att Newtons metod blir




pk+1

qk+1

rk+1



 =





pk

qk

rk



 − 0.5 ·





pk − a1 qk − b1 −rk

pk − a2 qk − b2 −rk

pk − a3 qk − b3 −rk





−1 



(pk − a1)
2 + (qk − b1)

2 − r2
k

(pk − a2)
2 + (qk − b2)

2 − r2
k

(pk − a3)
2 + (qk − b3)

2 − r2
k





Numerisk analys



2 Thomas Eri
ssonMatematik, Chalmers/GU20113. Inför y1 = u, y2 = v, y3 = y′

2 = v′ samt y4 = y′

3 = v′′. Systemet övergår i:
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,






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y1(−3) = 0
y2(−3) = −1
y3(−3) = 2
y4(−3) = −3fun
tion [t, y℄ = uppg3[t, y℄ = ode45(�f, linspa
e(-3, -1, 50), [0 -1 2 -3℄');fun
tion yp = f(t, y)yp = [y(1)+2*y(2)-3*y(3)^2-y(4); y(3); y(4); y(1)-y(2)-y(3)*y(4)+t℄;4. Formeln skall vara exakt för polynom xk, k = 0, 1, . . . , m där m är så stort som möjligt. Vi noterar att omformeln är exakt för k = 1 så är den exakt för alla udda k. Vi får ekvationerna:







2 = w1 + w2 + w3, k = 0
0 = −w1 + w3, k = 1
2/3 = w1 + w3, k = 2Vi kan satis�era ekvationerna genom att välja w1 = w3 = 1/3 o
h w2 = 4/3. När k = 3 blir integralen

0 vilken o
kså metoden ger. När k = 4 blir integralen 2/5 men metoden ger 2/3. Så det polynomiellagradtalet är tre.Metoden på intervallet [0, 1] får vi via variabeltransformationen, t = (x + 1)/2 (som avbildar [−1, 1]på [0, 1]).
∫ 1

0

f(x)dx ≈ 1

6
[f(0) + 4f(1/2) + f(1)]5. Resultatet är en vektor som vi lagrar i x. Algoritmen kan formuleras som följer:

t = Ax n2 +, *
η = xT t n *, +
t = ATx n2 +, *
s = AT t + t n2 +, *beräkna As LU-faktorisering, spara i A n3/3 +, *lös LUs = s n2 +, *kopiera t = xlös LUt = t n2 +, *
η = η + xT t n *, +
x = s (1/η) n *

s, t är temporära vektorer om n element, svaret lagras i x. Faktoriseringskostnaden dominerar med n3/3+,*.6. Logaritmera:
log c = log(p + q) + 1 + t p/q ⇔ log c − 1 = log(p + q) + t q/pInför x1 = log(p + q) o
h x2 = p/q. Raderna i A innehåller [1, tk], k = 1, . . . , m o
h bk = log ck − 1. Efteratt vi har löst minx ||Ax − b||2 sätter vi q = ex1/(1 + x2) o
h p = q x2.
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