Wstep do metod numerycznych — 23.10.2019

Rozwiazanie jednego z zadan

Za pomoca obrotéw Givensa rozwiaz nastgpujacy uktad réwnan
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Przedstaw kolejne kroki algorytmu, to znaczy pokaz explicite, w jaki sposéb “czyszczone” sa

kolejne kolumny.
Rozwiazanie:
Niech G; oznaczaja kolejne macierze Givensa.
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a rownanie (1), pomnozone z lewej przez (g1, ma postaé
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W ten sposéb dokonaliSmy, za pomoca obrotéw Givensa, transformacji réwnania (1) do postaci
réwnania z macierza trojkatng gérna. Zapiszmy teraz réwnanie (7) w postaci “konwencjonalne;j”:
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Réwnania te bedziemy teraz rozwiazywaé metoda backsubstitution, podstawiajac od razu rozwia-
zania do wczesniejszych rownan:
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Komentarz: Obroty Givensa wraz z backsubstitution nie wydaja si¢ by¢ szczegdlnie efektywna
metoda rozwigzywania ukladu réwnari (1). Istotnie, gdyby z pierwszego z réwnafi wyeliminowaé
pierwsza zmienna, a z ostatniego czwartg (pierwsze i ostatnie réwnanie tacza tylko dwie zmienne),
dostaliby$my bardzo prosty do rozwiazania uktad réwnaii na zmienne (z2, z3). Procedura taka nie
bytaby jednak wygodna — a z pewnoscia nie daloby sig¢ jej przeprowadzi¢ recznie — dla tréjdiago-
nalnego, symetrycznego uktadu z 400 lub 4000, lub znacznie wigcej zmiennych. Obroty Givensa sa
bardzo tatwe do zaprogramowania i pozwalaja rozwigzaé trdjdiagonalny, symetryczny uktad réwnan
w czasie liniowym, jako ze w kazdym kroku przetwarzamy fylko dwa réwnania, pozostate zas nie
zmieniajg si¢ pod wptywem obrotu Givensa.
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