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Ekvationer

f(z) =0, f(x) =0, f(x)~0
Begrepp: algoritm, iteration, konvergens, konvergensordning, lokal linjarisering, Taylors formel.
Startgissningar:
e storleksresonemang, skala, z* — 0.123 = 2 + 100
e serieutveckling
e rita pa fri hand, z = e™*

e 1at datorn rita

Tterationsformler:
e Newton for skaldr ekv och system

sekantmetoden

intervallhalvering

fixpunktiteration

Gauss-Newtons metod

Konvergens: En metod ger féljden z,k =0,1,.... Om

Tk =2
koinf |z —a*["

e 1 ir konvergensordningen

C &r den asymptotiska felkonstanten

e r=1 innebér linjar konvergens

r=2 innebéar kvadratisk konvergens

Felskattning:
e Newton: fel skattas med korrektionen, kontrollera kvadratisk konvergens med korrektionerna.

e Metodoberoende: « ér en approximativ 1osning till f(x) = 0. Da géller |a—z*| < |f(a)/f'(a)]
(jfr Newton)

o Jamfor experimentell felkalkyl! Lat f(z*) = 0 och f(«) # 0. Da blir

Ep = |f(e)] = |f(e) = f(a")| = [f'(a)(a — z7)]

Om vi 16ser ut felet | — z*| 1 x-véirdet erhalls den metodoberende felskattningen.



System, vdlbestdmda och dverbestdmda:
e Jakobianmatris
e Taylors formel for system

o Numerisk approximation till Jakobianen, kolumn j ges av (f(x + he;) — f(x))/h

Linjir algebra

Ax=b, Ax~b

Begrepp: Vektor, matris, determinant.

Allmdnt

e Gausseliminering, arbetsvolym

e Triangulér, tridiagonal, gles matris, arbetsvolym
e Formulera sméa linjéara ekv fér hand

e |6sa system i Matlab

e normer, konditionstal, felskattning

e minstakvadratmetoden

e normalekvationerna

e residualvektorn, MKV minimerar den Euklidiska normen av residualvektorn.

Interpolation

e linjar, kvadratisk, med polynom av grad n

e ansatser, naiva, centrerad, Newtons

styckevisa funktioner, styckevis linjér, styckevis kubisk

Hermiteinterpolation

kubiska splines



Derivator

Yn, n
[}
o Yn — Yn—1
Yn =~ h

/o yn+1 — Yn—1

n . Ynt1 — 2Yn + Yn—1
Yn =~ h2

Trunkeringsfel

Fel pga fel i indata

Noggranhetsordning, felutveckling, extrapolation

Trunkeringsfelet analyseras med Taylorutveckling

Integraler

e Area

Trapetsregeln

Felutveckling, noggranhetsordning, extrapolation

Forbehandling, singularitet

e oandligt integrationsintervall, svanskapning
Modeller, linjiara och icke-linjira
e Linjar
y(t,x) = x1P1(t) + x2P2(t) + ... xnPn(t)
e Linjar modell leder till Gverbestamt linjart ekvationssystem Ax ~y.
e For polynommodeller kan centrering anvéndas.
o Ickelinjar y(t,x) = ¥(t,x) dir x ej ingar linjart.
e Ickelinjar modell leder till 6verbestamt ickelinjart ekvationssystem f(x) = 0 dér

fi(x)=¥(t;,x) —y;,j=1,2,...,m

e De 6verbestdmda linjéra systemen 16ses med minstakvadratmetoden

e De overbestdmda ickelinjira systemen 16ses med Gauss-Newtons metod, minstakvadratme-
toden



Differentialekvationer, begynnelsevirdesproblem

dy _
E - f(taY)a Y(a) =c

e riktningsfilt, l16sningskurvor
e fel och feltransport

1. lokalt fel

2. globalt fel

3. noggranhetsordning

4. stabilitet och instabilitet

e praktik

1. omskrivning till system av férsta ordningen

2. rakna for hand nagra steg pa savil skaldrt problem som litet system (Euler, Baklanges
Euler, eller givna formler)

3. simulera med Matlab, eget program fran ax till limpa
4. simulera med Matlab med ode23, ode45 eller dylikt med nagon knorr

5. skatta globala felet genom att 16sa problemet med olika toleranser eller steglangder

Differentialekvationer, randvirdesproblem

Typexempel

2
Y —tyy)  y@ =0, yb)=p

o differensmetod

diskretisera omradet

diskretisera ekvation och randvillkor, derivataapproximationer
formulera linjért /ickelinjért ekvationssystem

16s ekvationssystemet (Newton, studera konvergens av iterationerna)

noggrannhet, rdkna med olika stegléngder, studera hur diskretiseringsfelet uppfor sig.

S otk W =

noggranhetsordning

e inskjutningsmetoden ingar ej pa tentan



