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1. NUMERISCHE METHODEN ZUR LÖSUNG VON GLEICHUNGEN

24. Januar 2005
Fixpunkt x = F(x) Author: Benjamin Kalytta

Quellen: diverse

Fixpunktiteration
I.d.R Fixpunkt grafisch ungefähr bestimmen und Iteration durchführen

Newton Iteration

Konvergenzkriterium
f(a)*f(b) < 0 => NS vorhanden
Konvergenz:

Regula Falsi (Sekanten Verfahren) Beispiele:

Man berechne eine Lsg. von

Konvergenz:

Nullstellen von Polynomen (Hornerschema, erweitertes Hornerschema) Beispiele:

Erweitertes Hornerschema
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Berechnung einfacher NS von Polynomen nach Newton

Ermittelt z.B. mit Hornershema

2. LÖSUNG LINEARER GLEICHUNGSSYSTEME

Austauschverfahren (Matrix) Beispiele:
Austausch x1 mit y1

Allgemein:
i = Zeilenindex
k = Spaltenindex

Matrixinversion durch Austausch (nach Stiefel)

Gesamtschrittverfahren von Jacobi Beispiele:

Einzelschrittverfahren von Gauß-Seidel Beispiele:
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Pseudocode:
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Pivotzeile:
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1Kellerzeilenelemente: Element der Pivotzeile mit - multiplizieren

11. Ersetze Pivotelement p durch 

12. Die übrigen Elemente der Pivotspalte werden mit  multipliziert

3. Die übrigen Elemente der Pivot

p

p

p
zeile werden aus der Kellerzeile übernommen.

4. Zu den übrigen Elementen wird das Produkt aus dem gleichzeitigen.
Element der Pivotspalte und dem der Kellerzeile addiert.
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3. INTERPOLATION

Lagrange Polynome Beispiele:
Man bestimme die Lagrange Polynome für folgende Stützstellen

Interpolationsverfahren von Lagrange

Newton Interpolation Man bestimme zu folgender Wertetabelle das Lagrange Interpolations-
Newtonpolynom: polynom.

Dividierte Differenzen

Beispiel zu dividierte Differenzen:

Spline Interpolation

Für beliebige n:

4. APPROXIMATION
Gauß'sche Methode der kleinsten Quadrate Beispiele:

Matrix regulär
und symmetrisch
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Gaußapproximation von Funktionen Beispiele:

Skalarprodukt von Funktionen:

5. NUMERISCHE INTEGRATION

Newton-Cotes Formeln Beispiele:

Fehlerabschätzungen

6. NUMERISCHE METHODEN ZUR LÖSUNG GEWÖHNLICHER DIFFERENTIALGLEICHUNGEN
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