


Nwmerihe 3×9

- Approximate've hovering von kintinuodichen math
.
Problemen :

"B
'

§ e- *dx theine Stamm f- n )
, impliait deliniert

°

fhA=o (Nullstelle f- indent
Axz Xx II-igenwertprobk.me)
Ax = & ( Lineage 9leichangssysteme.li G-51
min FG)
✗c-[0,1]

I. d. Reigel ,
Kann man nicht exploit loser

.

Hauptaiel : Karsten lotion aunt Analyse von Algorithmen .
UnterschiedlicheT-ehlertype.nl von Praxis

, modelling.



1) Modellfehlee : Modell ist vereinfachte Dovestelling .

It _ F- (74--1,74--2) = a ✗ t - 1 -1b¥ - z#C

2)Datenfehlere : Messfelder bei durchfihrung Experimenter
3) Rwndungsfehlee : Computer kann mit end lick villein Kahler Methuen .

1g = 0.333
. .
.

NormaleWeisse , kann man nicht Vbemeiden
.

⇒ Damen es ist auch aswgeiiehend
mit approximates hosiery an Arbeiter

.

X - 3=5
,
✗ = 8

,
✗ = 8.0000001

4) Verfahiensfehloe : Diskcetisierungsfehlee , aufgrkuvd Ersataen des Martell
durch humerische Approximation .

e

Typ ische 9-vagestellungen in Nwmerik:

1) Berechenbarkeit ( Algorithmic → realise-alone
.



2) storungseinflusslkonditinierumgundstabilit.at)
3) *ehler rwischenbereuhnet.ec Loyang and exaktae Losing
lkonveugenih )4) Aufwand lkomplexitat)

↑ypische Problemstellungen : has
, Eigenwertprobleme , Interpolation,

quadrature ( numeeische Integration , Nullsteller , Anifangswertpuobleme(Differentialgleiehungew
Beispiel : Ee Rho } (Eto) :

[ ! eke]x=[ :] × . [ ¥;]
✗ 1-1×2=2{✗11-(1+2) ×, ≥ 2 27

E ✗2=0 ⇒ 112=0
✗1--2

✗ =L :]



[ ! !Éfñ= [ :*] "
_

+ i. • 2
{ Fat ItE) Is --he

⇒ { Ñq - E → 1%21 27×1%-1
.

¥-1 :]
Obwohl die stowing beliebig klein ist

,
undterscheiden sick ✗ and i sche

stark
.

→ Schlecht kondionioete Auefgoube .

Def .IM#iEfgbeistAuswectungeinoeF-n0T :-# → Y
- Tt - luisumgsopeceatoe einee Problems .

2. b.
e.
Ax=b

.

✗ = TQCA ,
b) = A"b

, xhñuugtvon A und f ab
.

S e-
'"

dx=y , y = (a. b)
a



Def . Awfgabe 8 inst schlecht kondiitioniaet lander Stelle ×)
,
wenn

ein klein stowing gibt I # ✗ me't doe Eigenschaft
dfvtlichguissae*%i¥⇒ " ×:*

a> > b
,
a ≥ eoob

, pteoblemabhoimgig .

Sata
. Multiplication Ollxiytxy Ct :* → a) ist gut honditioniert

Beavis
:* .li#-yYyl-=1ij-xji-xj-xyl-lyki-x?,;yylj-yHNyt

⇐ hif¥y + '

↑¥j7⇒jY¥e×+ey≤y=eey+aiey
4. Ey Klein ⇒1↑y&=1Ñ-Yy;I≤\ÑYy;# = Ey -11. / exist amah Klein . ☐m



But konditioniect : - Addition raweir Positivewader swear negatives hahha.

Inversion nvon Null Verschieoknen hahah
.

Bsp .

0th
, g) a X -

Y ,
11=0.677354

, ya 0.677335 (✗ und
y
silver

oihnlichsind )
X-Ya 0.19.110

-4

Is (1+10-4) × , j=y
Relative Mehler :

l$l*↑¥H .lk#,?yTH--- 3.56 > 350%

Schlecht
in Doten 0.01%

.

- konditionioet.AM

Def . Veefahren / Algorithms ist eine Approximation # ≈ ∅gegobenduechifiEnanobeausfiuhceengele.mntour Operationn

☒= fyofg-10 . .

_ 0ft
.



* heipti.gl , wenn
181×41-01,1×11 >> 1011×4-101×11

(wenn Veefahrensfehloestowngsfehleediminiaetl.9hei.ptstock
,
wenn bi nicht instabil ist.

DefA-E der Veufaheen I :B" → Rin ist die AwaahlbemitigtkenElement

veoperortionlh.typisersweise.dieAbhotngilgke.it Von der Problemojuipenuntersucht .

Ax=b AeÑ"
,
beat

01nF) ,O(ñ)
Def .

Die Folger lanlneavistvonderoednewngdeekolgelbnlnc.nu , falls
3- c> 0

,
New sodass ldnl ≤ c. lbnl In ≥N

. gilt .
an -- Olbn)

.

I. b. an - 2h2-1 ,
bn=nʰ -11 ⇒ an =D (bn )

.



an = 01h4 .

,
In - 01h21

.

Bsp .

Matrix_ Viktor - Multiplication : Ab
,
AER
""

,

born

[
11 . _

_ am

µ 1

a) ( ↳+cat . . Cn )

n . ( h + n - 1) - n . Can -1) = 2h2 - n = 01h2 ) - Aufwand
↑ ↑
Mutt . add

.

1) Beachmung von del- (A) nach Laplace hat Aefwand Mn ! / →
sehr Schnell woichst

.

Em.hn?p-=aV-fobfiabeliebigg-aipep. ☐q



Kapital 2 .

Abstained in Vektooeouemen :

Def : Abbiedung 11.11 : N
"

→ 112 ( [ o
,d) ist Nord ,

falls
( it 11×11=0 ⇔ × -0 (Definitive't )
fii ) 11×+211 ≤ 11×11 -111yd (Dreicksungliichung)iii ) 114×11=11111×11 ,

HEIR
,
✗eat CHomogenitoi.tt#Yc-R

"

- Norman :

11×11 a {
( ÉI

.

Hip)% 1- ≤ p <•

max lxjl . p=x
igzt, . . - In

Special Fall : Euklidische Norm / Lange , p=2 .

✗ a [¥
,
_ , Xn]

"

,
11×11gzJxi+ʰ+,.tXñ-

=#i¥= Fix Matrix - Vector Multiplication .



- IP- Norman sind Equivalent : HI ≤pig ≤ no Icp,q > 0

it ✗ c-Rt gilt :

cj.gg/1xHp ≤ 11×11
q
≤

cp.gl/xHp.Cp,qabhoingigronp.q,
and n

.

- Niveovumeugeh → naichste Voelesklhoj .


