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Gaul3—-Elimination ohne Pivotsuche
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Lésung durch Rickwirtseinsetzen
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Q  GauR-Elimination erfolgt auf gleichem Speicherplatz
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Beispiel:
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Rickwartseinsetzen siehe A 6.2
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Gaul3—=Elimination
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Beispiel: Losen Sie folgendes Gleichungssystem durch Gaul3—Elimination ohne und mit
Spaltenpivotsuche sowie durch Riuckwartseinsetzen. Benutzen Sie dabei eine
4—stellige, rundende Dezimalarithmetik.
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Durch Ruckwartseinsetzen findet man fur die Lésung x:

exakte ohne Pivotsuche mit Pivotsuche
Lésung Losung rel. Fehler LAsung rel. Fehler
X1 1.00000 1.15 15 % 1 0%
Xy -0.25006 -0.4 60 % -0.2501 0.015 %
X3 0.25006 0.2501 0.015 % 0.2501 0.015 %

Tabelle 1: MatlabR2014b, A7.m



