CALCOLO NUMERICO 1 (26 aprile 2017)
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1) Sia f : [0,400) — R una funzione reale tale che f sia derivabile per

z > 0. Calcolare il numero di condizionamento Kgy(z) della funzione 26--Lt 1
g(z) = e/®) nei due casi particolari f(x) = sinz e f(z) = +/z. Stabilire ol
se per = € (C,10) il calcolo della funzione g & ben condizionato, nel senso
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2) Per determinare gli zeri della funzione f(z) = 2® —22 si consideri il metodo
iterativo di punto fisso zp41 = g(w,), dove
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Stedio dalle covegenza. oL yauonr 4
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3} Data f(x) = cos{nz), sia p,(z) il polinomio di grado n > 1 che interpola :
\ f nei nodi z; = —1-+-2i/n, 1 =0,..,,n. Verificare se Vo € [-1, 1], si ha H ! HP’ TE

Jim [f(z) ~ pu()] = 0. N 26 -L~13
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4} Siconsideri il sistema lineare Ax =bcon " -
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4.1) Caleolare A2,
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5) Data f & C*{[0,b]), b > 0 stabilire se & possibile determinare i coefficienti H

Wi, Wy, Wa & ¢ in funzione di b, in modo tale che la formula di quadratura

N

abbia grado di precisione magglore o uguale & 3.
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