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T

Gittervektor x := (x1,...,Xp)
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2 2
o Ay(x) = Ay(x1, x2) = 3%12}’(X17X2) + 38722)/(X1,X2)

=7 y(a — h,x2) + y(xa + h,x2) + y(x1,x2 — h)
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@ Approximation der DifFerenziaIgIeichung

m 0 3
;Uibi(xj)_[hzk —l—aj]yj h2k [ ey []—i-y[]—i—yJ[]]
linea?rin Yj
+ ¥
~~
nichtlinear

@ Gleichungssystem Bu = Ay + H(y)

@ nichtlineares Gleichungssystem, I6sen mit Newton-Verfahren
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2
w1 — W
° h(y)=3 ((}H)OQ) r+ (v —ya) (v —ya)| +O(h)
~ innere Gitterpunkte
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@ Richtungsableitung

I (u)yus = (VyJ(y(u), u) , y'(u)us)rn+(VuI(y(u), u) , us)pm

@ Ableiten der Nebenbedingung

ey (y(u), u)y' (u)us + ey(y(u), u)us = 0

@ reduzierter Gradient
VI(u) = Vud(y(u), u) + eu(y(u), u)Tp
@ duale Gleichung
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