ã"ñá óéù éîø’â ø"ã 88-379 ,úåéìàéöðøôã úåàååùîá úåéøîåð úåèéù à"ñùú ,’á øèñîñ ,’á ãòåî .íééúòù :ïçáîä ïîæ .ñéë áùçîáå øæò øîåç ìëá ùîúùäì øúåî .äååù úåìàùä ìë ãåœéð .úåìàùä 4 êåúî 3 ìò úåðòì êéìò äééòáä úà øåúôì Runge-Kutta äèéùá íéùîúùî øùàë .1 y^′ = x^2 + y^2 , y(0) = −1 :ïìäìãë úåàöåú íéàöåî y(2.2) ≈ 25.8059 y(2) ≈ 4.148593 : h = 0.2 íò y(2.2) ≈ 34.7738 y(2) ≈ 4.156484 : h = 0.1 íò y(2.2) ≈ 40.4607 y(2) ≈ 4.157059 : h = 0.05 íò éãë õéìîî úééä h äæéàá ?œåéã úåøôñ 12-ì y(2) úà àåöîì éãë õéìîî úééä h äæéàá ?œåéã úåøôñ 6-ì y(2.2) úà àåöîì Runge- úèéùì (adaptive stepsize control) ãòöä ìãåâ úîàúä ìù úåðåøœòä úà øáñä .2 ?òåáœ ãòö ìãåâá ùåîéù ìò ãòöä ìãåâ úîàúä ìù úåðåøúéä íä äî .Kutta äéòáä ìù œéåãîä ïåøúôä úà àöî .à .3 y^{′′} = x(1 − x) , y(0) = y(1) = 0

h =^1_4 ãòö ìãåâ íò Euler úèéù íéìéòôî øùàë y(1)-ì íéìáœîù áåøéœä úà àöî .á äéòáì y^{′′} = x(1 − x) , y(0) = 0, y^′(0) = α .à óéòñì äáåùúä íò äååùä ?ñôàúé y(1)-ì áåøéœäù éãë øåçáì ùé α äæéà -øôã úåàååùî ïåøúôì Gauss-Seidel úèéù ìò SOR úèéù ìù éùàøä ïåøúéä àåä äî .à .4 ?úåéèôéìà úåéœìç úåéìàéöð ?SOR úèéùá ω øèîøôä ìù éèéøœä êøòä úà àåöîì ïúéð êéà .á !!äçìöäá