
数值分析知识点

线性方程组的解法

直接法 即前面讲的各种矩阵分解法

迭代法

Jacobi迭代法

BJ=D­1(L+U)

收敛充要条件：谱半径小于1

Gauss­Seidel法
BG=(D­L)­1U

收敛充要条件：谱半径小于1

Jacobi方法与G­S法收敛的另外两个充分条件

严格对角占优

矩阵A对称正定可推出G­S收敛；
矩阵A与2D­A均对称正定推出Jacobi收敛

Jacobi迭代法收敛与否与G­S法无关

SOR迭代法

基础概念

误差

误差种类

模型误差

截断误差

观测误差

舍入误差

误差估计

有效数字

绝对误差

相对误差

误差控制

范数

向量范数

3个性质（条件）

非负性

齐次性

三角不等式

3个范数

1­范数

2­范数

∞­范数

2个定理

向量范数的等价性定理

向量序列收敛性定理

矩阵范数

4个性质（条件）

非负性

齐次性

三角不等式

相容性

5个范数

m1­范数

F­范数

1­范数

2­范数

∞­范数

算子范数

矩阵范数的3个性质

ρ(A)≤||A||

||A||≤ρ(A)+ε

矩阵范数等价

谱

谱半径的定义

谱半径的性质

各种名称的矩阵

对称矩阵

对角矩阵

Hermite矩阵

正交矩阵

酉矩阵

正规矩阵

矩阵的变换与计算

三角分解

Dollittle分解

Crout分解

LDU分解

带列主元的LU分解(PA=LU)

对称矩阵的Cholesky分解(A=LLT)

三对角矩阵的三角分解追赶法

QR分解

Householder 变换

Householder 变换矩阵性质

Schur分解

Schur定理:A=URUH

正规矩阵的Schur分解

上三角阵R正规矩阵，R为对角矩阵

上三角阵R为Hermite矩阵，R为实对角阵

上三角阵R为反Hermite矩阵，R为纯虚数对角阵

上三角阵R为酉阵，R为模均为1的对角阵

注：其他3种实数情形与上面3种复情形一一对应

Jordan分解

基本概念

代数重数

几何重数

半单

亏损

Jordan标准型

Jordan块的确定

阶数的确定

Jordan块个数判定定理

变换矩阵T的求解

奇异值分解

A=URVH

几何意义

条件数与方程组的性态2个估值定理

非线性方程组的解法

简单迭代法(Picard迭代)

收敛性判断

压缩映像原理

Lipschitz条件

局部收敛

p阶收敛

Newton迭代法 p≥2

弦截法 p=1.618

多根区间的求根 二分法

数据的插值与拟合

插值法

多项式插值

Lagrange插值 插值基函数

Newton插值

差商

差分表

秦九韶算法

插值余项

Hermite插值 两点三次插值公式

分段低次插值 等距节点高次插值多项式的Rung现象

三次样条插值

正交多项式

Schmidt正交化

正交多项式的性质

与次数低于n次的所有多项式正交

在区间内恰有n个互异零点

拟合 最小二乘法

y=a+bx

任意函数逼近

法方程组

数值积分与微分

数值积分

等距节点：基于插值公式的数值积分

基本概念

数值求积公式

代数精度

Newton­Cotes公式

梯形求积公式 代数精度:1

Simpson求积公式 代数精度:3

Cotes公式 代数精度:5

复化求积公式

复化梯形求积公式

复化Simpson求积公式

复化Cotes公式

注:复化不会改变代数精度

求积余项

代数精度判定

非等距节点：Gauss型求积公式

优点:具有最高代数精度2n+1，n=节点数­1

基本概念

求积节点

求积系数

Gauss型求积公式的构造

数值微分

插值型求导公式

三次样条插值求导

常微分方程的解法

基本概念

局部截断误差与整体截断误差

显式格式与隐式格式

单步法与多步法

收敛性与稳定性

根条件

第一特征多项式与第二特征多项式

单步法

Euler法

隐式Euler法

梯形法

改进的Euler法

龙格库塔法

多步法

局部截断误差

Taylor展开法

待定函数法构造多步法

绝对稳定区域（区间）




