INSTITUT FUR GEOMETRIE UND PRAKTISCHE MATHEMATIK
PROF. DR. ARNOLD REUSKEN
NUMERIK FUR MASCHINENBAUER

TUV (KAPITEL 4) ODER: WAS MAN WEISS, WAS MAN WISSEN SOLLTE

MC—4-1 Essei A € R™" . Welche der folgenden Aussagen sind nicht korrekt?

O AT A ist symmetrisch positiv definit, falls A den Rang n hat.
O AT A ist symmetrisch.

O AT A ist symmetrisch positiv definit

O AT A ist invertierbar

MC-4-2 Esseien A € R™" b € R”™ und ¢ : R" — R mit

o(z) = L||Az — b||3 . Welche der folgenden Aussagen sind korrekt?

O  Vp(x) = AT (Az - b)

O Vo) = Az —b

O Vp(r) = 0 <= AT Az = ATb
O Vo) = 0 < Ax =D

MC—4-3 Esseien A € R™"” und b € R™ mit m > n und Rang(4) = n.
Welche der folgenden Aussagen sind korrekt?

Fir 2 ¢ R* :  [J[Az"=b|2 = mIiRn |Az—blls —= AT Aa* = AT b
TER™

Fir 2 ¢ R*  :  |JAz" — bl = mIiRn |Az — blls <= Az* =10
TER™

AT A ist symmetrisch
AT A ist orthogonal

AT A ist invertierbar

OO0OO0O0O O O

A ist invertierbar

MC-4-4 Esselen A € R™" und b € R™ mit Rang(A) = n. Weiter
sei Q € R™*™ eine orthogonale Matrix und R € R™*" eine obere
Dreiecksmatrix so, dass Q A = R gilt. Welche der folgenden Aussagen
sind korrekt?

|Ax — blla = [[Rx — b||2 Ve €¢ R"
|Az — bl = |[Rz — Qb2 Ve € R"
Die Matrix R kann man mittels Householder—-Transformationen bestimmen

Die Matrix R kann man mittels Givens—Transformationen bestimmen

ONCHONOR®)

Die Matrix R kann man dem Cholesky—Verfahren bestimmen
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MC—4-5 Esseien A € R™" und b € R™ mit Rang(A) = n . Die eindeutige

O

Minimalstelle des Minimierungsproblems m]iRn |Az—b|lz sei z* € R™.
rxeR™
Welche der folgenden Vorgehensweisen liefern denselben Vektor x* ?

2* sei die Minimalstelle von min ||[A z — bll und z* = T z* mit
zeR™

~

A = AT ,wobei T € R™" eine beliebige, aber regulire Matrix ist.

x* ist die Minimalstelle von ;rel]iRr}l |Az—bll; mit A =TA und b = Tb,
wobei T € R™*™ eine beliebige, aber regulare Matrix ist.

z* sei die Minimalstelle von ;}»21%}1 |A f(z) — bll2 und z* = f(z*), wobei

f + R" — R" eine beliebige, invertierbare Funktion ist.

MC—4-6  Zu gegebenen Ansatzfunktionen ¢, : R — R, 1 < k < n, sollen

O
O
O

O

die Koeffizienten c¢1,...,¢, € R so bestimmt werden, dass das Modell
n

m(x,c) = ch - pr(x) die Daten (z;,y;), 1 < i < m, moglichst
k=1

gut wiedergibt, d.h. die Fehlerquadratsumme minimiert. Im Folgenden
sei = (x1,...,2,)7 und y := (y1,...,Ym)" .
Welche der folgenden Vorgehensweisen sind geeignet, den Koeffizienten-

vektor ¢ := (c1,...,c,)? zu bestimmen?
¢ minimiert 012]}{{1711 |Ac— yll2 wobel A;r = wr(x;) ist.
¢ minimiert cnel& |Ac— yll2 wobel A;, = wi(zk) ist.
m T n 2
¢ minimiert c%}g% 2 ;(Ck . gpk,(iﬂl)) — Y;

cld = y mit @, = r(z;)

MC—4-7 Esseien A, B € R™ " beliebige Matrizen vom Rang n. Zu ¢, d €

o O O O O

R™ 16se x € R" das Ausgleichsproblem m]iRn |[Azx — ¢||2 und y das
reR™
Ausgleichsproblem m%{n |By — dl|2 ; weiter sei z € R"™ die Losung des
yeR™
Ausgleichsproblems m]%n Az —d2 .
zeR™
Welche der folgenden Aussagen sind dann korrekt?
x + y 10st das Ausgleichsproblem m]iRn m]'%n |Ax + By — (¢ + d)||2
z€R™ yERn
u = x + y lost das Ausgleichsproblem m]iRn I(A+ B)u — (¢ + d)||2
ucR™

u = x + z 16st das Ausgleichsproblem mIiRn |Au — (c + d)||2
ueR™

u = sz 10st das Ausgleichsproblem m]iRn |s Au —sc|ls fiiralle s # 0
ueR™

u = sz 16st das Ausgleichsproblem m]iRn |Au — sclls  firalle s # 0
ueR"™
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