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ไมเชิงเสนเปนวิธีที่ถูกพัฒนามาจากวิธีรุงเงอ-คุททาชัดแจงสำหรับการแกสมการคาเริ่มตน

ẋ(t) = −F ′(x(t))∗(F (x(t))− y), x(0) = x0

เมื่อ F : D(F ) → Y และ D(F ) ⊂ X เปนตัวดำเนินการไมเชิงเสนบนปริภูมิฮิลเบิรต H
ในวิทยานิพนธนี้จะนำเสนอการปรับปรุงวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหา

อิลลโพสแบบไมเชิงเสน โดยนำวิธีของฮวนมาใชในการหาผลเฉลยของสมการ ซึ่งเปนวิธีการหาผล
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ประมาณที่มีความใกลเคียงกับผลเฉลยของปญหาไมเชิงเสนมากที่สุด
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Heun's Method for the Modified Asymptotical Regularization of Nonlinear
Ill-Posed Problems developed by A Runge-Kutta type modified Landweber method
for solving the initial value problem

ẋ(t) = −F ′(x(t))∗(F (x(t))− y), x(0) = x0

where F : D(F ) → Y is nonlinear operator with domain D(F ) ⊂ X and X , Y are
Hilbert spaces.

In this paper we investigate to improve the method of the Modified Asympto-
tical Regularization of Nonlinear Ill-Posed Problems by Heun's Method. Used for
the effeets of equations. This is a method of finding derivative equations with the
master of prediction and correction to get a results from the estimate of the most
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รายการสัญลักษณ

δ ระดับของสัญญาณรบกวน (noise level)
δ+ คาคลาดเคลื่อนที่สอดคลองกับหลักความแตกตาง
yδ ขอมูลที่มีความคลาดเคลื่อน
k∗ คาเรกกูลาไรเซชันพารามิเตอร
αk คาพารามิเตอรสอดคลองกับ (2.1)
τ จำนวนจริงบวกสอดคลองกับ (2.10)
x̄ ผลเฉลยของ (1.4)
x† ผลเฉลยเพียงหนึ่งเดียวของ (1.14) ที่มีระยะหางจาก x̄ นอยที่สุด
F ′(·)∗ ตัวดำเนินการผูกพันของอนุพันธเฟรเชท



 

บทที่ 1
บทนำ

1.1 ความเปนมาและความสำคัญของปญหา

ปญหาที่เกิดขึ้นในทางคณิตศาสตรสามารถแบงออกไดเปน 2 ประเภทคือ ปญหาโดยตรง
(direct problem) และปญหาผกผัน (inverse problem) พิจารณาสมการความรอน (heat equa-
tion) ตอไปนี้
ให φ ∈ L2([0, 1]) ตองการหา g(x) = u(x, T ), T > 0 โดยที่ u : [0, 1]× [0, T ] −→ R

สอดคลองกับ
∂

∂t
u(x, t) = △u(x, t), x ∈ (0, 1), t ∈ (0, T ), (1.1)

u(0, t) = u(1, t) = 0, t ∈ (0, T ], (1.2)
u(x, 0) = φ(x), x ∈ [0, 1] (1.3)

โดยที่ φ คืออุณหภูมิที่เวลา t = 0 บนชวง [0,1] สำหรับปญหาโดยตรงจะกำหนดอุณหภูมิที่เวลา
t = 0 และตองการหาอุณหภูมิที่เวลา t = T แตปญหาผกผันจะตรงกันขามคือตองการหาอุณหภูมิ
เริ่มตน ซึ่งสอดคลองกับอุณหภูมิที่เวลา t = T เพราะฉะนั้นปญหาผกผันจะเขียนไดดังนี้ ให g ∈

L2([0, 1]) หา φ ∈ L2([0, 1]) ซึ่ง u(·, T ) = g และ u สอดคลองกับสมการ (1.1) - (1.3)
สังเกตวาปญหาโดยตรงดังกลาวมีคุณสมบัติของปญหาเวลลโพส (well-post problem)

ตามคำจำกัดความของ Hadamard [1] ปญหาเวลลโพสเปนปญหาที่มีผลเฉลย (existence) ผล
เฉลยของปญหามีเพียงหนึ่งเดียว (uniqueness) และผลเฉลยของปญหาเปลี่ยนแปลงเล็กนอยเมื่อ
ขอมูลมีการเปลี่ยนแปลงเพียงเล็กนอย (stability) สวนปญหาผกผันโดยทั่วไปไมสามารถแกปญหา
ไดโดยวิธีเดียวกับปญหาเวลลโพสได ปญหาผกผันนั้นมักจะขาดคุณสมบัติขอใดขอหนึ่งของปญหา
เวลลโพส ซึ่งเราจะเรียกปญหานี้วา ปญหาอิลลโพส (ill-posed problem) ปญหาอิลลโพส
มักพบเห็นบอยครั้งจากปญหาที่เกี่ยวของกับขอมูลที่เกิดจากกระบวนการทางวิทยาศาสตร ไดแก
การชั่ง การตวง การวัด เปนตน ซึ่งขอมูลจะมีสัญญาณรบกวนและสงผลใหขาดสมบัติขอ 3 ของ
ปญหาเวลลโพส
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ปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสนเขียนไดในรูป

F (x) = y (1.4)

โดยที่ F : D(F ) ⊂ X → Y เปนตัวดำเนินการแบบไมเชิงเสน เมื่อ X และ Y เปนปริภูมิ
ฮิลเบิรตที่สอดคลองกับผลคูณภายใน ⟨·, ·⟩ และนอรม ∥ · ∥ ตามลำดับ ในวิทยานิพนธฉบับนี้จะละ
ตัวหอยที่แสดงปริภูมิของผลคูณภายในและนอรม แตสามารถทราบไดจากเวกเตอรที่แสดงภายใน
ผลคูณภายในและนอรม

ในกระบวนการทางวิทยาศาสตร ขอมูล y มักมีสัญญาณรบกวนระดับ δ > 0 ซึ่งจะเขียน
แทนดวย yδ กลาวคือ

∥y − yδ∥ ≤ δ (1.5)

การแกปญหาอิลลโพสสำหรับสมการไมเชิงเสนภายใตเงื่อนไข (1.5) ดังนั้นสามารถใชวิธีในกลุมของ
วิธีเรกกูลาไรเซชัน (regularization method) ได อาทิเชน การทำซ้ำแบบแลนดเวเบอร (Landwe-
ber iteration) วิธีทิกโฮนอฟ (Tikhonov method) วิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับ (Asymptotical
regularization method) เปนตน

ในงานวิจัยของ Tautenhahn [5] ไดศึกษาวิธีแลนดเวเบอรในเวอรชันตอเนื่อง ซึ่งนำ
เสนอในรูปสมการคาเริ่มตนดังตอไปนี้

ẋ(t) = −F ′(x(t))∗(F (x(t))− y), x(0) = x0 (1.6)

เมื่อคาเริ่มตน x0 ∈ X และ F ′(· )∗ คือตัวดำเนินการผูกพันของอนุพันธเฟรเชท F ′(· ) บนปริภูมิ
ฮิลเบิรต โดยที่ 0 < t ≤ T เมื่อคาพารามิเตอร T กำหนดโดยหลักความแตกตาง (discrepancy
principle) ถาตัวดำเนินการ G(x) = F ′(x)∗[yδ − F (x)] ตอเนื่องแบบลิปชิทสวงแคบ (locally
Lipschitz continuous) สำหรับทุก x̄, x̃ ∈ Br(x̄) ⊂ D(F ) ซึ่ง

∥F (x̃)− F (x)− F ′(x)(x̃− x)∥ ⩽ η∥F (x)− F (x̃)∥, η < 1

ทำใหไดวา
1. x(T ) −→ x† เมื่อ T −→ ∞

2. xδ(T ∗) −→ x† เมื่อ δ −→ 0

และสำหรับทุก x ∈ Br(x̄) จะมีตัวดำเนินการเชิงเสนแบบมีขอบเขต Rx : Y −→ Y และคาคงที่
C ≥ 0 ซึ่ง

F ′(x) = RxF
′(x†) และ ∥Rx − I∥ ≤ C∥x− x†∥
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โดยที่ x† เปนผลเฉลยเพียงหนึ่งเดียวของ (1.4) ที่มีระยะหางจาก x̄ นอยที่สุดและนอกจากนี้

∥xδ(T ∗ − x†)∥ ≤ cE1/(2γ+1)δ2γ/(2γ+1) (1.7)

ถา x̄− x† สอดคลองเงื่อนไข

x̄− x† = (F ′(x†)∗F ′(x†))γν, ν ∈ X, 2γ ∈ (0, 1]

โดยคาคงที่ ∥ν∥ ≤ E มีขนาดเล็กเพียงพอ และคาคงที่ c เปนอิสระจาก δ ตอมา Li และคณะ [2]
ใชวิธีรุงเงอ-คุททา (Runge-Kutta methods) อันดับสอง แกปญหาเชิงตัวเลขของปญหาคาเริ่มตน
(1.6) และไดเสนอวิธีแลนดเวเบอรใหม เรียกวาวิธีแลนดเวเบอรชนิดอารเค (R-K type Landweber
method)

xδk+1 =x
δ
k − F ′(xδk −

1

2
F ′(xδk)

∗(F (xδk)− yδ))∗[F (xδk −
1

2
F ′(xδk)

∗(F (xδk)− yδ))− yδ]

k = 0, 1, . . . . (1.8)

ตอมานันทวัน [7] ไดศึกษาวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพส
แบบไมเชิงเสน ซึ่งไดมีการเพิ่มพจน −α(t)(xδ(t) − ς) ขึ้นมา โดยกำหนดใหคา α(t) = 1 และ
ให ς แทนดวยคาเริ่มตน ซึ่งทำใหสมการ (1.6) เขียนไดในรูป

ẋδ(t) = F ′(xδ(t))∗[yδ − F (xδ(t))]− (xδ(t)− x̄), 0 < t ≤ T, xδ(0) = x̄ (1.9)

โดยที่ F : D(F ) ⊂ X → Y เปนตัวดำเนินการแบบไมเชิงเสน เมื่อ X และ Y เปนปริภูมิ
ฮิลเบิรต โดยเลือก T ไดจากวิธีหลักความแตกตาง สำหรับกรณี δ = 0 พิจารณา

ẋ(t) = F ′(x(t))∗[y − F (x(t))]− (x(t)− x̄), 0 < t ≤ T, x(0) = x̄ (1.10)

เมื่อ T เปนจำนวนจริงบวก
สังเกตวาถาใชวิธีรุงเงอ-คุททาแบบชัดแจง (An explicit Runge–Kutta method) ในการแก

ปญหาเชิงตัวเลข (1.9) จะไดสมการการทำซ้ำดังนี้

xδk+1 = xδk − F ′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)− αk(z

δ
k − ς),

zδk = xδk −
1

2
F ′(xδk)

∗(F (xδk)− yδ)− 1

2
αk(x

δ
k − ς), k = 0, 1, . . . . (1.11)

เมื่อ xδ0 = x0 เรียกการทำซ้ำนี้วาวิธีแลนดเวเบอรชนิดอาร-เค แบบปรับปรุง (R–K type modified
Landweber method) [6] ซึ่งนำเสนอโดย Wang และคณะ ซึ่งไดพิสูจนแลววา วิธีแลนดเวเบอร
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ชนิดอาร-เค แบบปรับปรุง (1.11) ลูเขาและมีความเสถียร กลาวคือ ถา αk สอดคลองกับ
0 ⩽ αk ⩽ 1

2
และ

∞∑
k=0

αk < ∞, F มีอนุพันธเฟอรเชทที่มีขอบเขตแบบเอกรูปเฉพาะที่ (locally
uniformly bounded Fréchet derivative)

∥F ′(x)∥ ⩽ L, x ∈ Bρ(x0), เมื่อ L < 1 (1.12)

และ

∥F (x)− F (x̃)− F ′(x)(x− x̃)∥ ⩽ η∥F (x)− F (x̃)∥, η <
1

2
, (1.13)

x, x̃ ∈ Bρ(x0) ⊂ D(F )

และ x∗ เปนผลเฉลยของสมการไมเชิงเสน F (x) = y ใน Bρ/8(x0) ∩ Bρ/8(ς) แลว xk ลูเขาสู
x∗ ∈ Bρ(x0) ยิ่งไปกวานั้น ถาให ς = x0 และ x† ∈ Bρ/8(x0) เปนผลเฉลยเดียวของสมการ
(1.4) ที่อยูใกล x0 ที่สุด รวมทั้ง N(F ′(x†)) ⊆ N(F ′(x)) สำหรับทุก x ∈ Bρ(x0) เปนจริง แลว
xk ลูเขาสู x†

สำหรับกรณี δ ̸= 0 และ δ สอดคลอง (1.5) ภายใตสมมติฐานขางตนถาวิธีการทำ
ซ้ำแบบแลนดเวเบอรชนิดอารเค (1.11) หยุดที่ k∗(δ, yδ) ซึ่งสอดคลองกฎการหยุดดวยหลักความ
แตกตาง

∥yδ − F (xδk∗)∥ ⩽ τδ < ∥yδ − F (xδk)∥, 0 ⩽ k < k∗ (1.14)

เมื่อ τ สอดคลองกับ

2(1− αk)(1− η)− 2(1 + η)

τ
− 2LC(L, η)− 5C2(L, η)− 6L2 ⩾ D > 0 (1.15)

เมื่อ D เปนคาคงที่บวก และ C(L, η) = (1− η)L/(2(1− η)− L2) แลวจะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ (1− αk)∥xδk − x∗∥+
3

8
αkρ

นอกจากนี้
xδk∗(δ,yδ) → x∗ เมื่อ δ → 0

Wang และคณะ [6] เปรียบเทียบผลเฉลยเชิงตัวเลขระหวางวิธีการทำซ้ำแบบแลนดเวเบอรแบบ
ปรับปรุง (Modified Landweber iteration) กับวิธีแลนดเวเบอรชนิดอาร-เค แบบปรับปรุง สำ-
หรับตัวดำเนินการไมเชิงเสน F : L2[0, 1] → L2[0, 1] ที่กำหนดโดย

x 7−→
∫ s

0

x(s− t)x(t)dt (1.16)



 6

พบวา วิธีแลนดเวเบอรชนิดอาร-เค แบบปรับปรุง ใชจำนวนรอบนอยกวาและใหคาคลาดเคลื่อน
นอยกวา ในขณะที่งานของนันทวัน [7] ไดมีการหาผลเฉลยเชิงตัวเลขเชนเดียวกันโดยหาผลเฉลย
ของ F (x) = y เมื่อตัวดำเนินการไมเชิงเสนกำหนดโดย

[F (x)](s) = exp
∫ 1

0

k(s, t)x(t)dt (1.17)

และขอมูลที่มีคาคลาดเคลื่อนกำหนดโดย yδ = exp((s4 − 2s3 + s)/12) + δ cos(100s), s ∈

[0, 1] และฟงกชันเคอรเนล (kernel function) ที่กำหนดโดย

k(s, t) =

s(1− t), s < t

t(1− s), t ≤ s

ซึ่ง sup0≤k,s≤1 | k(s, t) |≤ 1 และ F เปนตัวดำเนินการไมเชิงเสนซึ่งสามารถหาอนุพันธเฟรเชท
โดยนันทวันใชการประยุกตวิธีผลตางทางหนา (Forward difference method) และ วิธีผลตาง
ศูนยกลาง (Central difference method) เพื่อประมาณคาอนุพันธแตผลลัพธที่ไดนั้น ทำใหเห็น
วาผลเฉลยจริงและผลเฉลยโดยการประมาณยังมีความคลาดเคลื่อนอยูมาก

เนื่องจากงานวิจัยของ นันทวัน ทำใหผูวิจัยสนใจที่จะปรับปรุงวิธีการประมาณผลเฉลย
ซึ่งในโครงการวิทยานิพนธนี้ผูวิจัยสนใจนำวิธีของฮวน (Heun's method) มาใชในการหาผลเฉลย
ของสมการ (1.9) ซึ่งยังไมมีผูใดนำเสนองานวิจัยเรื่องนี้มากอน โดยมีความคาดหวังวาวิธีที่นำเสนอ
จะใหผลการคำนวณเชิงตัวเลขที่ดีกวาการหาผลเฉลยดวยขั้นตอนเดียว (single step) ผูวิจัยจึง
ทำการพิจารณาวิธีของฮวน ซึ่งเปนการหาผลเฉลยของสมการเชิงอนุพันธดวยหลักของการคาดเดา
(prediction) และการปรับแก (correction) ซึ่งมีรูปทั่วไปเขียนไดดังนี้

xk+1 =
2∑

i=1

hbjKi , h = 1 (1.18)

เมื่อ

Ki = f(tk + cih, xk + ai1K1 + ai2K2) , h = 1 (1.19)

สำหรับวิธีของฮวนให b1 = b2 =
1
2
, c2 = a21 = 1 และ c1 = a11 = a12 = a22 = 0 ทำใหได

สมการคือ

xδk+1 =
1

2
xδk +

1

2
zδk −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)− 1

2
αk(z

δ
k − ς) (1.20)
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zδk = xδk − F ′(xδk)
∗(F (xδk)− yδ)− αk(x

δ
k − ς), k = 0, 1, . . . . (1.21)

เมื่อ xδ0 = x0 เรากลาววา (1.21) เปนผลเฉลยคาดเดาและ (1.20) เปนการปรับแกคาประมาณผล
เฉลยใหใกลเคียงมากขึ้น

โดยผูวิจัยศึกษาการลูเขาสูผลเฉลย และอัตราการลูเขาสูผลเฉลยของวิธี (1.20) สำหรับ
ปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสนภายใตเงื่อนไขบางประการ นอกจากนี้จะนำเสนอตัวอยางเชิงตัวเลข
ในการแกปญหาอิลลโพสสำหรับสมการแบบไมเชิงเสนโดยวิธีของฮวนสำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิง
กำกับแบบปรับปรุง

1.2 ขอบเขตการศึกษา

ในวิทยานิพนธฉบับนี้จะศึกษาปญหาอิลลโพสสำหรับตัวดำเนินการแบบไมเชิงเสนโดยประยุกต
วิธีของฮวนสำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงซึ่งนำเสนอโดยนันทวันและเลือกเรกกู
ลาไรเซชันพารามิเตอรดวยวิธีหลักความแตกตางของโมโรซอฟรวมทั้งพิจารณาเงื่อนไขของ Hölder
สำหรับการคำนวณ optimal order นอกจากนี้ผูวิจัยจะทดสอบการลูเขาของวิธีที่นำเสนอ โดย
พิจารณาตัวดำเนินการไมเชิงเสน

[F (w)](s) = exp

∫ 1

0

k(s, t)w(t)dt

โดยที่ F : L2[0, 1] → L2[0, 1] เปนตัวดำเนินการแบบไมเชิงเสน มีขอมูลที่มีคาคลาดเคลื่อน
gϵ = exp((s4 − 2s3 + s)/12) + ϵcos(100s), s ∈ [0, 1] และฟงกชันที่กำหนดโดย

k(s, t) =

s(1− t), s < t

t(1− s), t ≤ s

ซึ่ง sup0≤k,s≤1 | k(s, t) |≤ 1



 

บทที่ 2
การวิเคราะหการลูเขาสูผลเฉลย

ในบทนี้จะเปนการวิเคราะหการลูเขาของการทำซ้ำ (1.20) - (1.21) สำหรับวิธีเรกกูลาไร
เซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน ซึ่งจะพิจารณาเมื่อคาพารามิเตอร
αk สอดคลองเงื่อนไข

0.02 ⩽ αk ⩽
1

4
(2.1)

กอนที่จะกลาวถึงการวิเคราะหการลูเขาและความเสถียรของวิธีทำซ้ำ (1.20) - (1.21) เรา
จะแสดงเครื่องมือที่ชวยวิเคราะหการลูเขาที่เกี่ยวกับคาสัมประสิทธิ์ αk

บทตั้ง 2.1. [4] ให k, l ∈ N0, l < k ถาคา αk สอดคลองกับ 0 ⩽ αk ⩽ 1 แลว

1−
k∏

s=l

(1− αs) =
k∑

j=l

αj

k∏
s=j+1

(1− αs) ⩽ 1.

นอกจากนี้ ถา
∞∑
k=0

αk <∞ (2.2)

แลว
∞∏
k=l

(1− αk) → 1 เมื่อ l → ∞ (2.3)

บทตั้ง 2.2. สมมติ x∗ เปนผลเฉลยของ (1.4) ใน Bρ/8(x0)∩Bρ/8(ς) ให F สอดคลองกับ (1.12),
(1.13) และ 0 < αk <

1
4
กำหนดให zk = ϕ(xk) เมื่อ

ϕ(x) := x− F ′(x)∗(F (x)− y)− α(x− ς) (2.4)

ถา x ∈ Bρ/2(x0) และ η < 1− 12L2 แลว ϕ(x) ∈ Bρ(x0)
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พิสูจน

∥ϕ(x)− x0∥2 = ∥x− F ′(x)∗(F (x)− y)− α(x− ς)− x0∥2

= ∥x− x0 − F ′(x)∗(F (x)− y)− α(x− ς)∥2

= ∥x− x0∥2 − 2⟨x− x0, F
′(x)∗(F (x)− y) + α(x− ς)⟩

+ ∥F ′(x)∗(F (x)− y) + α(x− ς)∥2

⩽
(ρ
2

)2
+ 2∥x− x0∥∥F ′(x)∗(F (x)− y) + α(x− ς)∥

+ L2∥F (x)− y∥2 + α2∥x− ς∥2 + 2⟨F ′(x)∗(F (x)− y), α(x− ς)⟩

⩽ ρ2

4
+ 2

ρ

2
[L∥F (x)− y∥+ α∥x− ς∥] + L2∥F (x)− y∥2

+ α2∥x− ς∥2 + 2Lα∥F (x)− y∥∥x− ς∥

=
ρ2

4
+ L2∥F (x)− y∥2 + α2∥x− ς∥2

+ 2
ρ

2
L∥F (x)− y∥+ 2

ρ

2
α∥x− ς∥+ 2Lα∥F (x)− y∥∥x− ς∥

=
[ρ
2
+ L∥F (x)− y∥+ α∥x− ς∥

]2
⩽
[
ρ

2
+ L

3L

2(1− η)
ρ+ α

(
3ρ

4

)]2
=

[
ρ

2
+

3L2

2(1− η)
ρ+

3

4
αρ

]2
นั้นคือ

∥ϕ(x)− x0∥ ⩽ ρ

2
+

3L2

2(1− η)
ρ+

3

4
αρ ⩽ ρ

หมายเหตุ 2.3. คุณสมบัติ (1.12) และ (1.13) ยังคงเปนจริง สำหรับ ϕ(x) ถา ϕ(x) ∈ Bρ(x0)

ดังนั้นถา xδk ∈ Bρ/2(x0) คุณสมบัติ (1.12) และ (1.13) ก็ยังคงเปนจริง เมื่อนำมาใชกับ zδk เชน
เดียวกัน
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ในการพิสูจนทฤษฏีบทถัดไปจำเปนตองพิจารณาความสัมพันธดังตอไปนี้ อันดับแรกพิจารณา
ความสัมพันธระหวาง ∥yδ − F (zδk)∥ และ ∥yδ − F (xδk)∥ โดย (1.13) และ (1.21) จะไดวา

∥F (zδk)− F (xδk)∥ ⩽ 1

1− η
∥F ′(zδk)(z

δ
k − xδk)∥

⩽ 1

1− η
∥F ′(zδk)∥∥zδk − xδk∥

⩽ L

1− η
∥zδk − xδk∥

⩽ L

1− η
∥ − F ′(xδk)

∗(F (xδk)− yδ)− αk(x
δ
k − ς)∥

⩽ L

1− η
∥F ′(xδk)

∗∥∥F (xδk)− yδ∥+ L

1− η
αk∥xδk − ς∥

⩽ L

1− η
L∥F (xδk)− yδ∥+ L

1− η
αk∥xδk − ς∥

⩽ L2

1− η
∥F (xδk)− yδ∥+ L

1− η
αk∥xδk − ς∥ (2.5)

ทำใหไดวา

∥F (zδk)− F (xδk)∥ ⩽ L

1− η
∥zδk − xδk∥ ⩽ L2

1− η
∥F (xδk)− yδ∥+ L

1− η
αk∥xδk − ς∥

(2.6)

ดังนั้นถา η < 1− L2 โดย ∥F (zδk)− yδ∥ − ∥F (xδk)− yδ∥ ⩽ ∥F (zδk)− F (xδk)∥ จะไดวา

∥zδk − xδk∥ ⩽ ∥ − F ′(xδk)
∗(F (xδk)− yδ)− αk(x

δ
k − ς)∥

⩽ ∥ − F ′(xδk)
∗∥∥F (xδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L∥F (xδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L∥F (xδk)− F (zδk) + F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L∥F (xδk)− F (zδk)∥+ L∥F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L

1− η
∥F ′(xδk)(x

δ
k − zδk)∥+ L∥F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L

1− η
∥F ′(xδk)∥∥xδk − zδk∥+ L∥F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

⩽ L2

1− η
∥xδk − zδk∥+ L∥F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥
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นั่นคือ(
1− L2

1− η

)
∥zδk − xδk∥ ⩽ L∥F (zδk)− yδ∥+ αk∥xδk − ς∥

∥zδk − xδk∥ ⩽ 1− η

(1− η)− L2
L∥F (zδk)− yδ∥+ 1− η

(1− η)− L2
αk∥xδk − ς∥

∥zδk − xδk∥ ⩽ C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥+ C(L, η)αk∥xδk − ς∥ (2.7)

เมื่อ C(L, η) = (1 − η)/((1 − η) − L2) และจาก ∥F (xδk) − yδ∥ − ∥F (zδk) − yδ∥ ⩽
∥F (xδk)− F (zδk)∥ ยังทำใหไดวา

∥F (xδk)− yδ∥ ⩽
(

L2

(1− η)− L2
+ 1

)
∥F (zδk)− yδ∥+ lαk

(1− η)− L2
∥xδk − ς∥

⩽ C(L, η)∥F (zδk)− yδ∥+ C(L, η)
Lαk

1− η
∥xδk − ς∥ (2.8)

และให

ψ(xδk) = (1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk)

=
1

2
(zδk − x∗)(1− αk) +

1

2
(xδk − x∗)

ลำดับตอไปคือการพิสูจนวาคาคลาดเคลื่อนของการทำซ้ำ (1.20) ลดลงทางเดียว

ทฤษฎีบท 2.4. ใหสมมติฐานของบทตั้ง 2.2 เปนจริง และสำหรับ 0 ⩽ k < k∗ ดัชนี k∗(δ) กำหนด
ดวยหลักความแตกตาง

∥yδ − F (zδk∗)∥ ⩽ τδ+ < ∥yδ − F (zδk)∥, 0 ⩽ k < k∗ (2.9)

เมื่อ
(

E
(1− 1

2
αk)(η+1)

+ δ
)
< δ† และ τ สอดคลองกับ

B −
(1− 1

2
αk)(η + 1)

τ
⩾ H > 0 (2.10)

เมื่อ H เปนคาคงที่บวก และ
B := (1− 1

2
αk)(1− η)− 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2 − 1
2
(1 + η)C(L, η)− 1

2
(1 + η)− L2

2

− 1
4
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 − 1

2
βk(1− αk)C(L, η)L− 1

4
(1 + η)L αk

1−η
C(L, η) ,

E := ρ
16
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 + ρ

16
LαkC(L, η)(1− αk) +

ρ
16
(1 + η)L αk

1−η
C(L, η)

แลวจะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ (1− αk)∥xδk − x∗∥+
1

4
αkρ
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พิสูจน จาก (1.20) และ x∗ ∈ Bρ/8(ς) จะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥2 = ∥1
2
xδk +

1

2
zδk −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)− 1

2
αk(z

δ
k − ς)− x∗∥2

= ∥1
2
xδk +

1

2
zδk −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)− 1

2
αkz

δ
k +

1

2
αkς − x∗∥2

= ∥1
2
xδk +

1

2
zδk −

1

2
αkz

δ
k +

1

2
αkς − x∗ − αkx

δ
k + αkx

δ
k − αkx∗

+ αkx∗ −
1

2
xδk +

1

2
xδk −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(1− αk)(x
δ
k − x∗) + (1− αk)(

1

2
zδk −

1

2
xδk) +

1

2
αkx

δ
k +

1

2
αkς

− αkx∗ −
1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(1− αk)(x
δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk) +

1

2
αkx

δ
k −

1

2
αkx

δ
k

+
1

2
αkx

δ
k +

1

2
αkς − αkx∗ −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(1− αk)(x
δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk) + αkx

δ
k − αkx∗

− 1

2
αkx

δ
k +

1

2
αkς −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(1− αk)(x
δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk) + αk(x

δ
k − x∗)

− 1

2
αk(x

δ
k − ς)− 1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(xδk − x∗) + (
1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk)−

1

2
αk(x

δ
k − ς)

− 1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(xδk − x∗) + (
1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk)−

1

2
αk(x

δ
k − x∗)

− 1

2
αk(x∗ − ς)− 1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk)−

1

2
αk(x∗ − ς)

− 1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥ψ(xδk)−
1

2
αk(x∗ − ς)− 1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2

= ∥ψ(xδk)−
[
1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ) +
1

2
αk(x∗ − ς)

]
∥2

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 + ∥1
2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ) +
1

2
αk(x∗ − ς)∥2

− 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ) +
1

2
αk(x∗ − ς)

⟩
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⩽ ∥ψ(xδk)∥2 + ∥1
2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ) +
1

2
αk(x∗ − ς)∥2

− 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)

⟩
− 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
αk(x∗ − ς)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 + ∥1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)− 1

2
αk(ς − x∗)∥2

− 2

⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk),

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)

⟩
− 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
αk(x∗ − ς)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 + ∥1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + ∥1
2
αk(ς − x∗)∥2

− 2

⟨
1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ),
1

2
αk(ς − x∗)

⟩
− 2

⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk),

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)

⟩
− 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
αk(x∗ − ς)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

1

4
∥F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + 1

4
α2
k∥ς − x∗∥2

− 2

⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk),

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)

⟩
+ 2∥1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥∥1
2
αk(ς − x∗)∥ − 2

⟨
ψ(xδk),

1

2
αk(x∗ − ς)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

1

4
∥F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + 1

4
α2
k∥ς − x∗∥2

−
⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
+ 2∥1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥∥1
2
αk(ς − x∗)∥ − αk

⟨
ψ(xδk), x∗ − ς

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

1

4
∥F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + 1

4
α2
k∥ς − x∗∥2

−
⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
+ ∥1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + ∥1
2
αk(ς − x∗)∥2 + αk∥ψ(xδk)∥∥x∗ − ς∥

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
1

2
∥F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)∥2 + αk∥ψ(xδk)∥∥x∗ − ς∥+ 1

2
α2
k∥ς − x∗∥2

−
⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

1

2
∥F ′(zδk)

∗∥2∥F (zδk)− yδ∥2 + αk(
ρ

8
)∥ψ(xδk)∥+

1

2
α2
k(
ρ

8
)2

−
⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗) + (

1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
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⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2 + ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

−
⟨
(1− 1

2
αk)(x

δ
k − x∗), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
−
⟨
(
1

2
− 1

2
αk)(z

δ
k − xδk), F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2 + ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(x

δ
k − x∗), F (z

δ
k)− yδ)

⟩
− (

1

2
− 1

2
αk)

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗)− F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ)

⟩
− (

1

2
− 1

2
αk)

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗), F (z

δ
k)− yδ

⟩
+ (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ

⟩
− (

1

2
− 1

2
αk)

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗), F (z

δ
k)− yδ

⟩
+ (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ

⟩
− (

1

2
− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗), F (z

δ
k)− yδ

⟩
+

1

2

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗)− (F (zδk)− yδ) + (F (zδk)− yδ), F (zδk)− yδ

⟩
+

1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
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⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

− (1− 1

2
αk)

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − x∗)− (F (zδk)− yδ), F (zδk)− yδ

⟩
− (1− 1

2
αk)

⟨
F (zδk)− yδ, F (zδk)− yδ

⟩
+

1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)

⟨
F (zδk)− yδ − F ′(zδk)(z

δ
k − x∗), F (z

δ
k)− yδ

⟩
− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)∥(F (zδk)− yδ)− F ′(zδk)(z

δ
k − x∗)∥∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− F (x∗)− F ′(zδk)(z

δ
k − x∗) + F (x∗)− yδ∥∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)

[
η∥F (zδk)− F (x∗)∥+ δ

]
∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)

[
η
(
∥F (zδk)− yδ∥+ ∥yδ − y∥

)
+ δ
]
∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)

[
η∥F (zδk)− yδ∥+ ηδ + δ

]
∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
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⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)η∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

− (1− 1

2
αk)∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η − 1)∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
1

2

⟨
zδk − xδk, F

′(zδk)
∗(F (zδk)− yδ)

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η − 1)∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
1

2

⟨
F ′(zδk)(z

δ
k − xδk), F (z

δ
k)− yδ

⟩
⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +

ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η − 1)∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
1

2
∥F ′(zδk)(z

δ
k − xδk)∥∥F (zδk)− yδ∥

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η − 1)∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
(1 + η)

2
∥F (zδk)− F (xδk)∥∥F (zδk)− yδ∥

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k +

L2

2
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η − 1)∥F (zδk)− yδ∥2 + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
(1 + η)

2
∥F (zδk)− yδ∥2 + (1 + η)

2
∥F (xδk)− yδ∥∥F (zδk)− yδ∥ (2.11)
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จาก (2.8) จะไดวา

∥ψ(xδk)∥ = ∥1
2
(zδk − x∗)(1− αk) +

1

2
(xδk − x∗)∥

⩽ (1− αk)
1

2
∥zδk − x∗∥+

1

2
∥xδk − x∗∥

⩽ (1− αk)
1

2
∥zδk − xδk∥+ (1− αk)

1

2
∥xδk − x∗∥+

1

2
∥xδk − x∗∥

⩽ (1− αk)
1

2

[
C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥+ C(L, η)αk∥xδk − ς∥

]
+ (1− αk)

1

2
∥xδk − x∗∥+

1

2
∥xδk − x∗∥

⩽ (1− αk)
1

2
C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥+ (1− αk)

1

2
C(L, η)αk∥xδk − ς∥

+

[
(1− αk)

1

2
+

1

2

]
∥xδk − x∗∥

⩽ (1− αk)
1

2
C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥+ (1− αk)

1

2
C(L, η)αk∥xδk − x∗∥

+ (1− αk)
1

2
C(L, η)αk∥x∗ − ς∥+

[
(1− αk)

1

2
+

1

2

]
∥xδk − x∗∥

⩽ (1− αk)
1

2
C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥

+

[
(1− αk)

1

2
C(L, η)αk + ((1− αk)

1

2
+

1

2
)

]
∥xδk − x∗∥

+ (1− αk)
1

2
C(L, η)αk∥x∗ − ς∥

⩽ 1

2
(1− αk)C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥

+

[
1

2
(1− αk)αkC(L, η) + (1− αk)

1

2
+

1

2

]
∥xδk − x∗∥

+
1

2
(1− αk)αkC(L, η)∥x∗ − ς∥ (2.12)

ลำดับตอไปจะแทนคา βk := 1
2
(1 − αk) +

1
2
และจาก (2.1) ทำใหไดวา βk ⩽ 1 ในเทอมแรก

ดานขวามือของสมการ (2.11) สามารถประมาณคาไดดังนี้
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∥ψ(xδk)∥2 = ∥1
2
(zδk − x∗)(1− αk) +

1

2
(xδk − x∗)∥2

⩽ ∥1
2
(zδk − x∗)(1− αk)∥2 + ∥1

2
(xδk − x∗)∥2

+ 2

⟨
1

2
(zδk − x∗)(1− αk),

1

2
(xδk − x∗)

⟩
⩽ 1

4
∥zδk − x∗∥2(1− αk)

2 +
1

4
∥xδk − x∗∥2

+

⟨
(zδk − x∗)(1− αk),

1

2
(xδk − x∗)

⟩
⩽ 1

4
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥2 +
1

4
(1− αk)

2∥xδk − x∗∥2

+ 2
1

4
(1− αk)

2
⟨
zδk − xδk, x

δ
k − x∗

⟩
+

1

4
∥xδk − x∗∥2

+ ∥zδk − x∗∥(1− αk)
1

2
∥xδk − x∗∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥2 +
1

4
(1− αk)

2∥xδk − x∗∥2

+ 2
1

4
(1− αk)

2
⟨
zδk − xδk, x

δ
k − x∗

⟩
+

1

4
∥xδk − x∗∥2

+ ∥zδk − xδk∥(1− αk)
1

2
∥xδk − x∗∥+ ∥xδk − x∗∥(1− αk)

1

2
∥xδk − x∗∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥2 +
1

4
(1− αk)∥2∥xδk − x∗∥2

+
1

2
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥∥xδk − x∗∥+
1

4
∥xδk − x∗∥2

+
1

2
(1− αk)∥zδk − xδk∥∥xδk − x∗∥+

1

2
(1− αk)∥xδk − x∗∥2

⩽ 1

4
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥2 +
[
1

4
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk) +

1

4

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
∥zδk − xδk∥∥xδk − x∗∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2∥zδk − xδk∥2 +
[
1

4
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk) +

1

4

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
∥xδk − x∗∥C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
∥xδk − x∗∥C(L, η)αk∥ xδk − ς∥
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⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥xδk − ς∥2

+ 2C2(C, η)Lαk∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − ς∥1
4
(1− αk)

2

+

[
1

4
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk) +

1

4

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)L∥xδk − x∗∥∥F (zδk)− yδ∥

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)αk∥xδk − x∗∥∥ xδk − ς∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2

+
1

4
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥xδk − x∗ + x∗ − ς∥2

+ 2C2(L, η)Lαk∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗ + x∗ − ς∥1
4
(1− αk)

2

+

[
1

4
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk) +

1

4

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)L∥xδk − x∗∥∥F (zδk)− yδ∥

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)αk∥xδk − x∗∥∥ xδk − x∗ + x∗ − ς∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥xδk − x∗∥2

+
1

4
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥x∗ − ς∥2

+
1

2
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥xδk − x∗∥∥x∗ − ς∥

+ 2
1

4
(1− αk)

2LαkC
2(L, η)∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+ 2
1

4
(1− αk)

2LαkC
2(L, η)∥F (zδk)− yδ∥∥x∗ − ς∥

+

[
1

2
(1− αk) +

1

2

]2
∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)αk∥xδk − x∗∥2

+

[
1

2
(1− αk)

2 +
1

2
(1− αk)

]
C(L, η)αk∥xδk − x∗∥∥x∗ − ς∥
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⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2

+

[
1

4
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k + β2

k + βk(1− αk)C(L, η)αk

]
∥xδk − x∗∥2

+
1

4

ρ2

64
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k +

1

2

ρ

8
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k∥xδk − x∗∥

+ 2LαkC
2(L, η)

1

4
(1− αk)

2∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+ 2
ρ

8
LαkC

2(L, η)
1

4
(1− αk)

2∥F (zδk)− yδ∥

+ βk(1− αk)C(L, η)L∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+ βk(1− αk)C(L, η)αk
ρ

8
∥xδk − x∗∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2

+

[
1

2
(1− αk)C(L, η)αk + βk

]2
∥xδk − x∗∥2

+
1

4

ρ2

64
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k

+ 2
ρ

8
LαkC

2(L, η)
1

4
(1− αk)

2∥F (zδk)− yδ∥

+

[
1

2

ρ

8
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k + βk(1− αk)C(L, η)αk

ρ

8

]
∥xδk − x∗∥

+

[
2LαkC

2(L, η)
1

4
(1− αk)

2 + βk(1− αk)C(L, η)L

]
∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

(2.13)

จาก (2.11) - (2.13) จะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

+

[
L2

2
+ (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
1

2
(1 + η)∥F (xδk)− yδ∥∥F (zδk)− yδ∥
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⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

+

[
L2

2
+ (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥+ 1

2
(1 + η)∥F (zδk)− yδ∥2C(L, η)

+
1

2
(1 + η)∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − ς∥C(L, η)L αk

1− η

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

+

[
L2

2
+ (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η) +

1

2
(1 + η)C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+ (1− 1

2
αk)(η + 1)δ∥F (zδk)− yδ∥

+
1

2
(1 + η)∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥C(L, η)L

αk

1− η

+
1

2
(1 + η)∥F (zδk)− yδ∥∥x∗ − ς∥C(L, η)L αk

1− η

⩽ ∥ψ(xδk)∥2 +
ρ

8
αk∥ψ(xδk)∥+

ρ2

128
α2
k

+

[
L2

2
+ (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η) +

1

2
(1 + η)C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+
1

2
(1 + η)C(L, η)L

αk

1− η
∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+

[
(1− 1

2
αk)(η + 1)δ +

1

2
(1 + η)L

αk

1− η

ρ

8
C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥

⩽ 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2∥F (zδk)− yδ∥2

+

[
1

2
(1− αk)C(L, η)αk + βk

]2
∥xδk − x∗∥2 +

ρ2

256
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k

+
[ ρ
16

(1− αk)
2C2(L, η)α2

k + βk(1− αk)C(L, η)αk
ρ

8

]
∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 + βk(1− αk)C(L, η)L

]
∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+
ρ

16
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2∥F (zδk)− yδ∥

+
ρ

8
αk

1

2
(1− αk)LC(L, η)∥F (zδk)− yδ∥

+
ρ

8
αk

[
1

2
αk(1− αk)C(L, η) + βk

]
∥xδk − x∗∥
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+
ρ

8
αk

1

2
αk(1− αk)C(L, η)∥x∗ − ς∥+ ρ2

128
α2
k

+

[
L2

2
+ (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η) +

1

2
(1 + η)C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+
1

2
(1 + η)C(L, η)L

αk

1− η
∥F (zδk)− yδ∥∥xδk − x∗∥

+

[
(1− 1

2
αk)(η + 1)δ +

1

2
(1 + η)L

αk

1− η

ρ

8
C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥

⩽
[
1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2 +
1

2
(1 + η)C(L, η) + (1− 1

2
αk)(η − 1) +

1

2
(1 + η)

+
L2

2
+

1

4
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 +

1

2
βk(1− αk)C(L, η)L

+
1

4
(1 + η)L

αk

1− η
C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+

[
ρ

16
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 +

ρ

16
LαkC(L, η)(1− αk) + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ

+
ρ

16
(1 + η)L

αk

1− η
C(L, η)

]
∥F (zδk)− yδ∥

+

[
(
1

2
(1− αk)C(L, η)αk + βk)

2 +
1

4
αkLC

2(L, η)(1− αk)
2

+
1

2
βk(1− αk)C(L, η)L+

1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
ρ

16
(1− αk)

2C2(L, η)α2
k + βk(1− αk)C(L, η)αk

ρ

8

+
ρ

16
α2
k(1− αk)C(L, η) +

ρ

8
αkβk

]
∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) + (1− αk)C(L, η) + 1

]
ρ2

128
α2
k

ลำดับตอไปจะแทนคา G := (1− αk)C(1, η) + 1 , D := 1
2
(1− αk)αk + βk

และ B := (1− 1
2
αk)(1− η)− 1

4
(1− αk)

2C2(L, η)L2 − 1
2
(1 + η)C(L, η)− 1

2
(1 + η)

− L2

2
− 1

4
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 − 1

2
βk(1− αk)C(L, η)L− 1

4
(1 + η)L αk

1−η
C(L, η) ,

E := ρ
16
LαkC

2(L, η)(1− αk)
2 + ρ

16
LαkC(L, η)(1− αk) +

ρ
16
(1 + η)L αk

1−η
C(L, η)
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ทำใหไดวา

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
[
E + (1− 1

2
αk)(η + 1)δ −B∥F (zδk)− yδ∥

]
∥F (zδk)− yδ∥

+

[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D

+
1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
ρ

16
α2
k(1− αk)C(L, η) +

ρ

8
αkβk

]
G∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k

⩽
[
E

B
+

(1− 1
2
αk)(η + 1)δ

B
− ∥F (zδk)− yδ∥

]
B∥F (zδk)− yδ∥

+

[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D

+
1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
ρ

16
α2
k(1− αk)C(L, η) +

ρ

8
αkβk

]
G∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k

⩽
[(

E

(1− 1
2
αk)(η + 1)

+ δ

)
(1− 1

2
αk)(η + 1)

B

− ∥F (zδk)− yδ∥
]
B∥F (zδk)− yδ∥

+

[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D

+
1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+

[
ρ

16
α2
k(1− αk)C(L, η) +

ρ

8
αkβk

]
G∥xδk − x∗∥

+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k (2.14)
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ให (1− 1
2
αk)(η+1)

B
< τ และ

(
E

(1− 1
2
αk)(η+1)

+ δ
)
< δ†

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
[
τδ† − ∥F (zδk)− yδ∥

]
B∥F (zδk)− yδ∥

+

[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D

+
1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+
ρ

8
αkDG∥xδk − x∗∥+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k (2.15)

โดยหลักความแตกตาง (2.9) สำหรับ 0 ⩽ k < k∗ ทำใหสมการ (2.15) ไดเปน

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D +

1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

+
ρ

8
αkDG∥xδk − x∗∥+

[
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k (2.16)

จากคา 0 < αk <
1
4
, 0 < η < 1

2
และ L < 1

2
จึงทำใหไดวาคา C(L, η) < 2 และสามารถ

ประมาณคาในแตละเทอมไดดังตอไปนี้
ρ

8
αkDG∥xδk − x∗∥ ⩽ ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥ (2.17)

และ [
1

2
(1− αk)

2C2(L, η) +G

]
ρ2

128
α2
k ⩽

5

128
ρ2α2

k ⩽
1

16
ρ2α2

k (2.18)

และเทอมแรกประมาณโดยใชโปรแกรม MATLAB (รูปที่ 2.1) ทำใหไดวา[
D2 +

1

2
L(1− αk)C(L, η)D +

1

4
(1 + η)LC(L, η)

αk

1− η

]
∥xδk − x∗∥2

⩽ 1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 (2.19)
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รูป ที่ 2.1: ภาพแสดง การประมาณคา โดย โปรแกรม Matlab เมื่อ ให f1(αk, η) :=[
D2 + 1

2
L(1− αk)C(L, η)D + 1

4
(1 + η)LC(L, η) αk

1−η

]
และ f2(αk, η) :=

1
4
D2G2

ซึ่งจะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥+

1

16
ρ2α2

k

⩽
[
1

2
DG∥xδk − x∗∥+

1

4
ραk

]2
(2.20)

เนื่องจาก G := (1 − αk)C(1, η) + 1 และ 0 < η < 0.5, 0.02 < αk < 0.25 จึงทำใหไดวา
1 < 3

4
(1− αk)C(L, η) ดังนั้น G < 7

8
(1− αk)C(L, η)

โดยการแกสมการ จะได

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ 1

2
DG∥xδk − x∗∥+

1

4
ραk

⩽ 1

2
D
7

4
(1− αk)C(L, η)∥xδk − x∗∥+

1

4
ραk

⩽ 7

8
DC(L, η)(1− αk)∥xδk − x∗∥+

1

4
ραk ;

7

8
DC(L, η) < 1

⩽ (1− αk)∥xδk − x∗∥+
1

4
ραk (2.21)
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ยิ่งไปกวานั้นโดยอุปนัยเชิงคณิตศาสตรจะไดวา

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ ∥x0 − x∗∥
k∏

j=0

(1− αj) +
ρ

4

k∑
j=0

αj

k∏
i=j+1

(1− αi)

ซึ่งการพิสูจนโดยอุปนัยเชิงคณิตศาสตรจะแสดงดังตอไปนี้ ให P (k) แทนขอความ

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ ∥x0 − x∗∥
k∏

j=0

(1− αj) +
ρ

4

k∑
j=0

αj

k∏
i=j+1

(1− αi)

1. จะแสดงวา P (0) เปนจริง จากสมการ (2.21) ให k = 0 จะได

∥xδ1 − x∗∥ ⩽ (1− α0)∥xδ0 − x∗∥+
1

4
α0ρ

⩽ ∥xδ0 − x∗∥
0∏

j=0

(1− αj) +
ρ

4

0∑
j=0

αj

0∏
i=j+1

(1− αi)

เพราะฉะนั้น P (0) เปนจริง

2. ให P (k) เปนจริง จะแสดงวา P (k + 1) เปนจริง จากสมการ (2.21) จะได

∥xδk+2 − x∗∥ ⩽ (1− αk+1)∥xδk+1 − x∗∥+
ρ

4
αk+1

⩽ (1− αk+1)∥x0 − x∗∥
k∏

j=0

(1− αj)

+ (1− αk+1)
ρ

4

k∑
j=0

αj

k∏
i=j+1

(1− αi) +
ρ

2
αk+1

⩽ ∥x0 − x∗∥(1− αk+1)
k∏

j=0

(1− αj)

+
ρ

4

[
(1− αk+1)

k∑
j=0

αj

k∏
i=j+1

(1− αi) + αk+1

]

⩽ ∥x0 − x∗∥
k+1∏
j=0

(1− αj) +
ρ

4

[
k∑

j=0

αj

k+1∏
i=j+1

(1− αi) + αk+1

]

⩽ ∥x0 − x∗∥
k+1∏
j=0

(1− αj) +
ρ

4

k+1∑
j=0

αj

k+1∏
i=j+1

(1− αi)

เพราะฉะนั้น P (k + 1) เปนจริง
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โดย บทตั้ง 2.2 ทำใหไดวา

∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ ∥x0 − x∗∥
k∏

j=0

(1− αj) +
ρ

4

k∑
j=0

αj

k∏
i=j+1

(1− αi) ⩽
1

2
ρ

เพราะฉะนั้น

∥xδk+1 − x0∥ ⩽ ∥xδk+1 − x∗∥+ ∥x∗ − x0∥ ⩽ ρ

จึงทำใหไดวา xδk+1 ∈ Bρ(x0)

ทฤษฎีบท 2.5. ถาการทำซ้ำ (1.20) ถูกหยุดดวยหลักความแตกตาง (2.9) เมื่อ τ สอดคลองกับ
(2.10) แลว

τδ+
k∗−1∑
k=0

∥F (zδk)− yδ∥ ⩽ ρ2

H

(
1

64
+

k∗−1∑
k=0

αk

)

ถา B − (1− 1
2
αk)(η+1)

τ
⩾ H > 0 เปนจริงสำหรับทุก k ∈ N แลว ในกรณีของขอมูลจริง (δ = 0)

จะไดวา
∞∑
k=0

∥F (zk)− y∥2 <∞

พิสูจน ถากระบวนการทำซ้ำสิ้นสุดลงโดยหลักความแตกตาง (1.10) แลวสำหรับ 0 ⩽ k < k∗

โดยสมการ (2.14) ในทฤษฎีบท 2.4 ที่ ∥xδk+1 − x∗∥ ⩽ 1
2
ρ ทำใหไดวา

∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
[(

E

(1− 1
2
αk)(η + 1)

+ δ

)
(1− 1

2
αk)(η + 1)

B

− ∥F (zδk)− yδ∥
]
B∥F (zδk)− yδ∥

+
1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥+

1

16
ρ2α2

k

⩽
[
δ+

(1− 1
2
αk)(η + 1)

B
− ∥F (zδk)− yδ∥

]
B∥F (zδk)− yδ∥

+
1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥+

1

16
ρ2α2

k

⩽
[
(1− 1

2
αk)(η + 1)

Bτ
∥F (zδk)− yδ∥ − ∥F (zδk)− yδ∥

]
B∥F (zδk)− yδ∥

+
1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥+

1

16
ρ2α2

k
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∥xδk+1 − x∗∥2 ⩽
[
(1− 1

2
αk)(η + 1)

τ
−B

]
∥F (zδk)− yδ∥2

+
1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥+

1

16
ρ2α2

k

⩽ −H∥F (zδk)− yδ∥2 + 1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥

+
1

16
ρ2α2

k

นั่นคือ

∥xδk+1 − x∗∥2 +H∥F (zδk)− yδ∥2 ⩽ 1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ

4
αkDG∥xδk − x∗∥

+
1

16
ρ2α2

k

⩽ 1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 +

ρ2

8
αkDG+

1

16
ρ2α2

k

⩽ 1

4
D2G2∥xδk − x∗∥2 + ρ2αk(

1

8
DG+

1

16
αk)

จาก 0.02 < αk < 0.25, 0 < η < 1
2
ทำใหไดวา 1

8
DG+ 1

16
αk ⩽ 1 และจะได

∥xδk+1 − x∗∥2 +H∥F (zδk)− yδ∥2 ⩽ ∥xδk − x∗∥2 + ρ2αk

จากสมการขางตน ทำใหไดวา H∥F (zδk)− y∥2 ⩽ ∥xδk − x∗∥2 − ∥xδk+1 − x∗∥2 + ρ2αk

k = 0;H∥F (zδ0)− y∥2 ⩽ ∥xδ0 − x∗∥2 − ∥xδ1 − x∗∥2 + ρ2α0

k = 1;H∥F (zδ1)− y∥2 ⩽ ∥xδ1 − x∗∥2 − ∥xδ2 − x∗∥2 + ρ2α1

k = 2;H∥F (zδ2)− y∥2 ⩽ ∥xδ2 − x∗∥2 − ∥xδ3 − x∗∥2 + ρ2α2

...
k = k∗ − 1;H∥F (zδk∗−1)− y∥2 ⩽ ∥xδk∗−1 − x∗∥2 − ∥xδk∗ − x∗∥2 + ρ2αk∗−1

คำนวณผลบวกตั้งแต k = 0 ถึง k = k∗ − 1 และใชทฤษฏีบทกลับอสมการอิงรูปสามเหลี่ยม
(reverse triangle inequality) จะได

H

k∗−1∑
k=0

∥F (zδk)− y∥2 ⩽ ∥xδ0 − x∗∥2 − ∥xδk∗ − x∗∥2 + ρ2
k∗−1∑
k=0

αk

⩽ ∥xδ0 − xδk∗∥
2 + ρ2

k∗−1∑
k=0

αk

⩽ ρ2

64
+ ρ2

k∗−1∑
k=0

αk



 29

เพราะฉะนั้น
k∗−1∑
k=0

∥F (zδk)− y∥2 ⩽ ρ2

H

(
1

64
+

k∗−1∑
k=0

αk

)

และโดย (2.7) จะไดวา

τδ+
k∗−1∑
k=0

∥F (zδk)− yδ∥ ⩽
k∗−1∑
k=0

∥F (zδk)− y∥2 ⩽ ρ2

H

(
1

64
+

k∗−1∑
k=0

αk

)

และถา δ = 0

H∥F (zk)− y∥2 ⩽ ∥xk − x∗∥2 − ∥xk+1 − x∗∥2 + ρ2αk

สำหรับทุก k ∈ N ผลบวกตั้งแต k = 0 ถึง k = ∞ จะได
∞∑
k=0

∥F (zk)− y∥2 ⩽ ρ2

H

(
1

64
+

∞∑
k=0

αk

)

ทฤษฎีบท 2.6. ให δ = 0 ใน (1.5) ถา αk สอดคลองกับ (2.1),(2.2) F สอดคลองกับ (1.12),
(1.13) และ x∗ เปนผลเฉลยใน Bρ/8(x0) ∩ Bρ/8(ς) แลว xk ลูเขาสู x∗ ∈ Bρ(x0) ยิ่งไปกวา
นั้น ถาให ς = x0 และ x† ∈ Bρ/8(x0) เปนผลเฉลยเดียวที่อยูใกล x0 ที่สุด นอกจากนี้ถาเงื่อนไข
N(F ′(x†)) ⊆ N(F ′(x)) สำหรับทุก x ∈ Bρ(x0) เปนจริง แลว xk ลูเขาสู x†

พิสูจน ให x̃∗ เปนผลเฉลยของ (1.4) ใน Bρ/8(x0) ∩Bρ/8(ς) และให ek := xk − x̃∗ โดยที่
xk ∈ Bρ/8(x0) แลว

xk+1 − x∗ =
1

2
xk +

1

2
zk −

1

2
F ′(zk)

∗(F (zk)− y)− 1

2
αk(zk − ς)− x∗

=
1

2
xk +

1

2
zk −

1

2
F ′(zk)

∗(F (zk)− y)− 1

2
αkzk +

1

2
αkς − x∗

=
1

2
(xk − x∗) +

1

2
(αkς − x∗) +

1

2
zk(1− αk)−

1

2
F ′(zk)

∗(F (zk)− y)

จึงไดวา ek+1 =
1
2
ek +

1
2
(αkς − x∗) +

1
2
zk(1− αk)− 1

2
F ′(zk)

∗(F (zk)− y)
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จากสมการขางตนให k = m จะไดวา

k =m ; em+1 =
1

2
em +

1

2
(αmς − x∗) +

1

2
zm(1− αm)−

1

2
F ′(zm)

∗(F (zm)− y)

k =m+ 1 ; em+2 =
1

2
em+1 +

1

2
(αm+1ς − x∗) +

1

2
zm+1(1− αm+1)

− 1

2
F ′(zm+1)

∗(F (zm+1)− y)

=

(
1

2

)2

em +

(
1

2

)2

(αmς − x∗) +
1

2
(αm+1ς − x∗)

+

(
1

2

)2

zm(1− αm) +
1

2
zm+1(1− αm+1)

−
(
1

2

)2

F ′(zm)
∗(F (zm)− y)− 1

2
F ′(zm+1)

∗(F (zm+1)− y)

k =m+ 2 ; em+3 =
1

2
em+2 +

1

2
(αm+2ς − x∗) +

1

2
zm+2(1− αm+2)

− 1

2
F ′(zm+2)

∗(F (zm+2)− y)

=

(
1

2

)3

em +

(
1

2

)3

(αmς − x∗) +

(
1

2

)2

(αm+1ς − x∗)

+
1

2
(αm+2ς − x∗) +

(
1

2

)3

zm(1− αm)

+

(
1

2

)2

zm+1(1− αm+1) +
1

2
zm+2(1− αm+2)

−
(
1

2

)3

F ′(zm)
∗(F (zm)− y)

−
(
1

2

)2

F ′(zm+1)
∗(F (zm+1)− y)

− 1

2
F ′(zm+2)

∗(F (zm+2)− y)

...

ให m ⩽ n ทำใหไดวา

en =

(
1

2

)n−m

em +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

(αjς − x∗) +
n−1∑
j=m

zj(1− αj)

(
1

2

)n−j

−
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y) (2.22)
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ตอไปจะพิสูจนวา

en =

(
1

2

)n−m

em +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

(αjς − x∗) +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

zj(1− αj)

−
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y)

โดยใชอุปนัยเชิงคณิตศาสตร ให P (n) แทนขอความ

en =

(
1

2

)n−m

em +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

(αjς − x∗) +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

zj(1− αj)

−
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y)

1. จะแสดงวา P (1) เปนจริง
จาก ek+1 =

1
2
ek +

1
2
(αkς − x∗) +

1
2
zk(1− αk)− 1

2
F ′(zk)

∗(F (zk)− y)

ให k = 0 จะได

e1 =
1

2
e0 +

1

2
(α0ς − x∗) +

1

2
z0(1− α0)−

1

2
F ′(z0)

∗(F (z0)− y)

=
1

2
e0 +

0∑
j=0

1

2
(αjς − x∗) +

0∑
j=0

1

2
zj(1− αj)−

0∑
j=0

1

2
F ′(zj)

∗(F (zj)− y)

=

(
1

2

)1−0

e0 +
1−1∑
j=0

(
1

2

)1−j

(αjς − x∗) +
1−1∑
j=0

(
1

2

)1−j

zj(1− αj)

−
1−1∑
j=0

(
1

2

)1−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y)

เพราะฉะนั้น P (1) เปนจริง



 32

2. ให P (n) เปนจริง จะแสดงวา P (n+ 1) เปนจริง

en+1 =
1

2
en +

1

2
(αnς − x∗) +

1

2
zn(1− αn)−

1

2
F ′(zn)

∗(F (zn)− y)

=
1

2

[(
1

2

)n−m

em +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

(αjς − x∗) +
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

zj(1− αj)

−
n−1∑
j=m

(
1

2

)n−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y)

]
+

1

2
(αnς − x∗) +

1

2
zn(1− αn)

− 1

2
F ′(zn)

∗(F (zn)− y)

=

(
1

2

)n+1−m

em +
n∑

j=m

(
1

2

)n+1−j

(αjς − x∗)

+
n∑

j=m

(
1

2

)n+1−j

zj(1− αn)−
n∑

j=m

(
1

2

)n+1−j

F ′(zj)
∗(F (zj)− y)

เพราะฉะนั้น P (n+ 1) เปนจริงสำหรับทุกๆ n ∈ N0

ลำดับตอมาพิสูจนวา {∥ek∥}k∈N ลูเขา จาก {∥ek∥ : k ∈ N} มีขอบเขตและ {∥ek∥}k∈N มี
ลำดับยอยที่ลูเขา {∥en(k)∥}k∈N สำหรับบาง ε > 0 (เมื่อสมมติให n(· ) เปนฟงกชันลดทางเดียว
บน N) ให {∥es(l)∥}k∈N (เมื่อสมมติให s(· ) เปนฟงกชันลดทางเดียวบน N) เปนลำดับยอยของ
{∥ek∥}k∈N สำหรับ l ∈ N คา k คือคาดัชนีที่มากที่สุดซึ่ง s(l) ⩾ n(k) แทนดวยสัญลักษณ k̂(l)
โดยใชสัญลักษณที่กลาวมาสามารถประมาณคาไดดังตอไปนี้

∥es(l)∥ := ∥xs(l) − x∗∥ ⩽ (1− αs(l)−1)∥xs(l)−1 − x∗∥+
1

4
αs(l)−1ρ

⩽ (1− αs(l)−1)∥es(l)−1∥+
1

4
αs(l)−1ρ

s(l) = 1; ∥e1∥ ⩽ (1− α0)∥e0∥+
1

4
α0ρ

s(l) = 2; ∥e2∥ ⩽ (1− α1)∥e1∥+
1

4
α1ρ

⩽ (1− α1)(1− α0)∥e0∥+ (1− α1)
1

4
α0ρ+

1

4
α1ρ
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s(l) = 3; ∥e3∥ ⩽ (1− α2)∥e2∥+
1

4
α2ρ

⩽ (1− α2)(1− α1)(1− α0)∥e0∥+ (1− α2)(1− α1)
1

4
α0ρ

+ (1− α2)
1

2
α1ρ+

1

4
α2ρ

⩽
2∏

j=0

(1− αj)∥e0∥+
1

4
ρ

2∑
j=0

αj

2∏
r=j+1

(1− αr)

...
s(l) = s(l); ∥es(l)∥ ⩽ (1− αs(l)−1)∥es(l)−1∥+

1

4
αs(l)−1ρ

⩽ ∥e0∥
s(l)−1∏
j=0

(1− αj) +
1

4
ρ

s(l)−1∑
j=0

αj

s(l)−1∏
r=j+1

(1− αr)

จาก s(l) ⩾ n(k) ทำใหไดวา

∥es(l)∥ ⩽ ∥en(k̂(l))∥
s(l)−1∏

j=n(k̂(l))

(1− αj) +
1

4
ρ

s(l)−1∑
j=n(k̂(l))

αj

s(l)−1∏
r=j+1

(1− αr)

การพิสูจนวา

∥es(l)∥ ⩽ ∥en(k̂(l))∥
s(l)−1∏

j=n(k̂(l))

(1− αj) +
1

4
ρ

s(l)−1∑
j=n(k̂(l))

αj

s(l)−1∏
r=j+1

(1− αr)

เปนจริง ใชหลักการเดียวกับอุปนัยเชิงคณิตศาสตรที่ไดแสดงไวแลวขางตน
จากสมการ (2.2) โดยอาศัย บทตั้ง 2.1 จะไดวา

lim
l→∞

sup ∥es(l)∥ − ∥en(k̂(l))∥ ⩽ 0

ในทำนองเดียวกัน

lim
l→∞

sup(∥en(k̂(l))∥ − ∥es(l)∥) ⩽ 0

จาก ∥en(k̂(l))∥ → ε สำหรับ l → ∞ จะไดวา

∥es(l)∥ → ε, l → ∞

ทำใหไดวา

∥ek∥ → ε, k → ∞ (2.23)
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โดยจะแสดงวา ek เปนลำดับโคชี (Cauchy sequence) สำหรับ j ⩾ k เลือก l โดยที่ j ⩾ l ⩾ k

จะไดวา

∥y − F (xl)∥ ⩽ ∥y − F (xi)∥, k ⩽ i ⩽ j

โดยทฤษฏีอสมการอิงรูปสามเหลี่ยม จะไดวา

∥ej − ek∥ ⩽ ∥ej − el∥+ ∥el − ek∥

พิจารณา

∥ej − el∥2 = ∥ej∥2 + ∥el∥2 − 2 ⟨ej, el⟩

= ∥ej∥2 + ∥el∥2 − 2 ⟨ej + el − el, el⟩

= ∥ej∥2 + ∥el∥2 − 2 ⟨ej − el, el⟩ − 2 ⟨el, el⟩

= ∥ej∥2 + ∥el∥2 − 2 ⟨ej − el, el⟩ − 2∥el∥2

= 2 ⟨el − ej, el⟩+ ∥ej∥2 − ∥el∥2 (2.24)

ในทำนองเดียวกัน

∥el − ek∥2 = ∥el∥2 + ∥ek∥2 − 2 ⟨el, ek⟩

= ∥el∥2 + ∥ek∥2 − 2 ⟨el, ek − el + el⟩

= ∥el∥2 + ∥ek∥2 − 2 ⟨el, el⟩ − 2 ⟨el, ek − el⟩

= 2 ⟨el − ek, el⟩+ ∥ek∥2 − ∥el∥2 (2.25)

จาก (2.23) สำหรับ k → ∞ สองเทอมสุดทายของสมการดานขวามือใน (2.24) และ (2.25)
ลูเขาสู ε2 − ε2 = 0

ลำดับตอมาจะพิจารณาเทอมแรกของสมการดานขวามือใน (2.24) และ (2.25) จาก (2.22)
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ทำใหไดวา

ej =

(
1

2

)j−l

el +

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − x∗) +

j−1∑
r=l

zr(1− αr)

(
1

2

)j−r

−
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y)

el − ej = el −
(
1

2

)j−l

el −
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − x∗)−
j−1∑
r=l

zr(1− αr)

(
1

2

)j−r

+

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y)

= el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
−

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − x∗)−
j−1∑
r=l

zr(1− αr)

(
1

2

)j−r

+

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y)

เพราะฉะนั้นจะไดวา

|⟨el − ej, el⟩| =
∣∣∣∣⟨el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
−

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − x∗)

−
j−1∑
r=l

zr(1− αr)

(
1

2

)j−r

+

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽
∣∣∣∣⟨el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
, el

⟩
−
⟨ j−1∑

r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − x∗)

+

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

zr(1− αr), el

⟩

+

⟨ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽
∣∣∣∣⟨el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
, el

⟩

−
⟨ j−1∑

r=l

(
1

2

)j−r

(αrς − αrx∗ + αrx∗ − x∗ + zr(1− αr)), el

⟩

+

⟨ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
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⩽
∣∣∣∣⟨el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
, el

⟩
−

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
αr(ς − x∗) + (1− αr)(zr − x∗), el

⟩

+

⟨ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽
∣∣∣∣⟨el

[
1−

(
1

2

)j−l
]
, el

⟩
−

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
αr(ς − x∗), el

⟩

−
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
(1− αr)(zr − x∗), el

⟩

+

⟨ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

F ′(zr)
∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽ ∥el∥2

[
1−

(
1

2

)j−l
]
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

αr

(
1

2

)j−r ⟨
ς − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(1− αr)

(
1

2

)j−r ⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽ ∥el∥2

[
1−

(
1

2

)j−l
]
+

∣∣∣∣12
j−1∑
r=l

(
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)⟨
ς − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1−

(
1

2

)−(j−r)
1

2
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)(
1

2

)j−r ⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽ ∥el∥2

[
1−

(
1

2

)j−l
]
+

∣∣∣∣12
j−1∑
r=l

(
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)⟨
ς − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

((
1

2

)j−r

− 1

2
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
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⩽ ∥el∥2
[
1−

(
1

2

)j−l
]
+

∣∣∣∣12
j−1∑
r=l

(
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)⟨
ς − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

) j−r−1∏
k=1

(
1

2

)⟨
zr − x∗, el

⟩
− 1

2

j−1∑
r=l

αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
⩽ ∥el∥2

[
1−

(
1

2

)j−l
]
+

1

2

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

)⟨
ς − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

) j−r−1∏
k=1

(
1

2

)⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣+ 1

2

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

αr

j−1∏
s=r+1

(1− αs)

⟨
zr − x∗, el

⟩∣∣∣∣
+

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣ (2.26)

ตอมาจะประมาณคาสมการดานขวามือของ (2.26) โดย (2.8) ดังนั้นคาประมาณเทอมที่สองของ
สมการ (2.26) คือ∣∣∣∣ j−1∑

r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F ′(zr)

∗(F (zr)− y), el

⟩∣∣∣∣
=

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F (zr)− y, F ′(zr)(xl − x∗)

⟩∣∣∣∣
=

∣∣∣∣ j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ⟨
F (zr)− y, F ′(zr)(xl − zr + zr − x∗)

⟩∣∣∣∣
⩽

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r ∣∣∣∣⟨F (zr)− y, F ′(zr)(xl − zr)

⟩
+

⟨
F (zr)− y, F ′(zr)(zr − x∗)

⟩∣∣∣∣
⩽

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r (∣∣∣∣⟨F (zr)− y, F ′(zr)(xl − zr)

⟩∣∣∣∣+ ∣∣∣∣⟨F (zr)− y, F ′(zr)(zr − x∗)

⟩∣∣∣∣)

⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ (∥F ′(zr)(xl − zr)∥+ ∥F ′(zr)(zr − x∗)∥)

⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ (∥F ′(zr)(zr − xl)∥+ ∥F ′(zr)(zr − x∗)∥)
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⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ ((1 + η)∥F (zr)− F (xl)∥+ (1 + η)∥F (zr)− F (x∗)∥)

⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(1 + η)∥F (zr)− y∥ (∥F (zr)− F (xl)∥+ ∥F (zr)− F (x∗)∥)

⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(1 + η)∥F (zr)− y∥ (∥F (zr)− y∥+ ∥y − F (xl)∥+ ∥F (zr)− y∥)

⩽
j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

(1 + η)∥F (zr)− y∥ (∥F (xl)− y∥+ 2∥F (zr)− y∥)

⩽ (1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ (∥F (xr)− y∥+ 2∥F (zr)− y∥)

⩽ (1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥
(
C(L, η)∥F (zr)− y∥

+ C(L, η)
Lαr

1− η
∥xr − ς∥+ 2∥F (zr)− y∥

)
⩽ (1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ (2∥F (zr)− y∥+ 4∥xr − ς∥+ 2∥F (zr)− y∥)

⩽ 4(1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥ (∥F (zr)− y∥+ ∥xr − ς∥)

⩽ 4(1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥2 + 4(1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

)j−r

∥F (zr)− y∥∥xr − ς∥

⩽ 4(1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

) j−r∏
k=1

(
1

2

)
∥F (zr)− y∥2

+ 4(1 + η)

j−1∑
r=l

(
1

2

) j−r∏
k=1

(
1

2

)
∥F (zr)− y∥∥xr − ς∥ (2.27)

โดยทฤษฎีบท 2.5 ทำใหไดวา
j−1∑
r=l

(αr

j−1∏
s=r+1

(1 − αs)) เขาสูศูนย เมื่อ l → ∞ โดยที่ k ⩽ l ⩽

r ⩽ j − 1 นอกจากนี้
j−1∑
r=l

(1
2
)
j−r∏
k=1

(1
2
) เขาสูศูนย เมื่อ l → ∞ ดังนั้นเทอมที่สอง สาม และสี่ ของ

สมการดานขวามือของ (2.26) ลูเขาสูศูนย เมื่อ l → ∞ จาก ∥el∥ มีขอบเขต เทอมแรกของ (2.26)
ลูเขาสูศูนย ยิ่งไปกวานั้น ทฤษฎีบท 2.4 ยังทำใหเทอมสุดทายของสมการ (2.26)
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เขาสูศูนย ดังนั้นจะไดวา

0 ⩽ lim
k→∞

∥ej − el∥2 = lim
k→∞

(2(el − ej, el) + ∥ej∥2 − ∥el∥2) = 0

0 ⩽ lim
k→∞

∥el − ek∥2 = lim
k→∞

(2(el − ek, el) + ∥ek∥2 − ∥el∥2) = 0

โดยการประมาณคานี้แสดงวา ek และ xk เปนลำดับโคชี ให x∗ เปนลิมิตของ xk และสังเกตวา x∗
เปนผลเฉลยของ (1.4) ถา

∞∑
k=0

∥F (xk)− y∥ <∞

จาก (1.4) ให x† เปนผลเฉลยเดียวที่อยูใกล x0 ที่สุด (ในBρ/8(x0) ) และ ς = x0 ซึ่งสอดคลอง
กับ x† − x0 ∈ N(F ′(x†))⊥ จาก N(F ′(x†)) ⊆ N(F ′(x)) สำหรับทุก k = 0, 1, 2, ...

xk − x0 ∈ N(F ′(x†))⊥, k = 0, 1, 2, ...

ซึ่งทำใหไดวา

x† − x∗ = x† − x0 + x0 − x∗ ∈ N(F ′(x†))⊥

สมมติให x† ̸= x∗ แลวจาก (1.13) จะไดวา

∥F ′(x†)(x∗ − x†)∥ ⩽ ∥F (x∗)− F (x†)− F ′(x†)(x∗ − x†)∥+ ∥F (x∗)− F (x†)∥

⩽ (1 + η)∥F (x†)− F (x∗)∥

⩽ 0

ดังนั้น x∗ − x† ∈ N(F ′(x†)) ∩N(F ′(x†))⊥ = {0}

ทฤษฎีบท 2.7. ภายใตสมมติฐานของทฤษฎีบท 2.6 เมื่อสัญญาณรบกวน δ สอดคลอง (1.5) ถาวิธี
ของฮวนสำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน (1.11)
หยุดที่ k∗(δ, yδ) เปนไปตามกฎการหยุดดวยหลักความแตกตาง (2.9) และ (2.10) แลว

xδk∗(δ,yδ) → x∗, δ → 0

พิสูจน ให δn, n = 1, 2, . . . เปนลำดับที่ลูเขาสูศูนยเมื่อ n → ∞ และให yn := yδn สอด-
คลองกับลำดับของขอมูลที่มีสัญญาณรบกวน สำหรับแตละคูอันดับ (δn, yn) แสดงไดโดย kn =

k∗(δn, yn) ซึ่งสอดคลองกับกฎการหยุดของวิธีหลักความแตกตาง ในสมการ (2.9) และ (2.10)
เราจะแบงการพิจารณาออกเปน 2 กรณี โดยที่กรณีแรก เราจะสมมติวาจุด k เปนลิมิตของ kn

โดยไมใหเสียนัยทั่วไปเราสมมติวา kn = k สำหรับทุก n ∈ N จากวิธีหลักความแตกตาง จะไดวา

∥yn − F (xδnk )∥ ⩽ τδn (2.28)
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เมื่อเราทำการตรึงคา k โดยกำหนด kn = k ทำให xδk ขึ้นอยูกับ yδ ทำใหไดวา

xδnk → xk, F (xδnk ) → F (xk), n→ ∞ (2.29)

จากนั้นเราจะทำการหาคาลิมิตของสมการ (2.28) ซึ่งไดผลลัพธคือ F (xk) = y ดังนั้ัน xk = x∗

โดยทฤษฎีบท 2.6 และสมการ (2.29) เราจะไดวา

xδnk → x∗, n→ ∞

ในกรณีถัดไปเราสมมติวา kn เปนลำดับเพิ่ม สำหรับ n > m จากสมการ (2.21) เมื่อ n→ ∞ จะ
ไดวา

F (xk) = lim
n→∞

F (xδnk ) = lim
n→∞

yn = lim
n→∞

yδn = y (2.30)

เราจะสรุปไดจาก ทฤษฎีบท 2.4 ดังนี้

∥xδnkn − x∗∥ ⩽ ∥xδnkm − x∗∥+ ρ

4

kn−1∑
j=km

αj

⩽ ∥xδnkm − xkm∥+ ∥xkm − x∗∥+ ρ

4

∞∑
j=km

αj

เพราะฉะนั้น ∥xδnkn − x∗∥ ⩽ ∥xδnkm − xkm∥+ ∥xkm − x∗∥+ ρ

4

∞∑
j=km

αj (2.31)

จากทฤษฎีบท 2.6 เรากลาวไดวาให m มีขนาดใหญแลว xkm มีคาใกลเคียงกับ x∗ เนื่องจาก δn
เปนลำดับที่ลูเขาสูศูนยเมื่อ n → ∞ ทำใหไดวา xδnkm → xkm เพราะฉะนั้นจากสมการ (2.31) จะ
ได ∥xδnkn − x∗∥ → 0 เมื่อ n→ ∞



 

บทที่ 3
ตัวอยางเชิงตัวเลข

ในบทนี้จะเปนแสดงผลลัพธของปญหา (1.4) เมื่อกำหนดตัวดำเนินการไมเชิงเสนดังนี้

[F (w)](s) = exp

∫ 1

0

k(s, t)w(t)dt (3.1)

โดยที่ F : L2[0, 1] → L2[0, 1] เปนตัวดำเนินการแบบไมเชิงเสน มีขอมูลที่มีคาคลาดเคลื่อน
yδ = exp((s4 − 2s3 + s)/12) + δcos(100s), s ∈ [0, 1] และฟงกชันเคอรเนล ที่กำหนดโดย

k(s, t) =

s(1− t), s < t

t(1− s), t ≤ s

ซึ่ง sup0≤k,s≤1 | k(s, t) |≤ 1 และ F เปนตัวดำเนินการซึ่งสามารถหาอนุพันธเฟอรเชท F ′(·)

บนปริภูมิฮิลเบิรต กำหนดโดย

F ′(x)g = F (x)

∫ 1

0

k(s, t)g(t)dt (3.2)

นอกจากนี้ถา x̄ = 0 จะไดวา ∥F ′(x)∥ ⩽ exp(1/
√
30) สำหรับวิธีของฮวนที่ b1 = b2 = 1

2
,

c2 = a21 = 1 และ c1 = a11 = a12 = a22 = 0 ทำใหไดสมการคือ

xδk+1 =
1

2
xδk +

1

2
zδk −

1

2
F ′(zδk)

∗(F (zδk)− yδ)− 1

2
αk(z

δ
k − ς) (3.3)

zδk = xδk − F ′(xδk)
∗(F (xδk)− yδ)− αk(x

δ
k − ς), k = 0, 1, . . . . (3.4)

เมื่อ xδ0 = x0 เรากลาววา (3.4) เปนผลเฉลยคาดเดาและ (3.3) เปนการปรับแกคาประมาณผล
เฉลยใหใกลเคียงมากขึ้นและ h แทนขนาดของชวงยอย ซึ่งเกิดจากการแบง [0, 1] ออกเปนชวง
ยอยที่มีขนาดเทาๆกัน
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เนื่องจาก X = L2[0, 1] และ Y = L2[0, 1] แบงชวง [0, 1] ออกเปน m ชวงยอย คือ
0 = t̂1, t̂2, ..., t̂m+1 = 1 และ 0 = ŝ1, ŝ2, ..., ŝm+1 = 1 โดยเลือกฐานหลักที่เปนเซตที่ตั้งฉาก
กัน (orthogonal bases) {φ(m)

1 ...φ
(m)
m } และ {ψ(m)

1 ...ψ
(m)
m }

กำหนดโดยฟงกชันที่ตอเนื่องเปนชวง ๆ (piecewise continuous function) ซึ่ง φ(m)
j (t̂) =

1 สำหรับ t̂ ∈ [t̂j, t̂j+1] , ψ(m)
j (ŝ) = 1 สำหรับ ŝ ∈ [ŝj, ŝj+1] และ φ(m)

j (t̂) = 0 , ψ(m)
j (ŝ) = 0

ที่จุดอื่น เนื่องมาจาก Xm = span{φ(m)
j }j=1,...,m+1 และ Ym = span{ψ(m)

j }j=1,...,m+1 เรา
ให xδk(t̂) =

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), zδk(t̂) =

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), xδk+1(t̂) =

m+1∑
j=1

v
(m)
j φ

(m)
j (t̂), ς =

δx∗(t̂) กำหนดให L(m) = (l
(m)
1 ...l

(m)
m )T , U (m) = (u

(m)
1 ...u

(m)
m )T , A(m) = (a

(m)
1 ...a

(m)
m )T ,

G(m) = (g
(m)
1 ...g

(m)
m )T , V (m) = (v

(m)
1 ...v

(m)
m )T , M (m) = (µ

(m)
1 ...µ

(m)
m )T จากสมการ (3.4)

ทำใหไดวา
m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂) =

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂)− F ′(xδk(t̂))

∗(F ′(xδk(t̂))− yδ)

− αk

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂) + αkς (3.5)

สำหรับ j = 1 พิจารณาผลคูณภายในของ (3.5) กับ φ(m)
1 (t̂) เนื่องจาก φ(m)

j (t̂) เปนฐานหลักเชิง
ตั้งฉาก ที่กำหนดโดยฟงกชันที่ตอเนื่องเปนชวงๆ โดย φ(m)

j (t̂) = 1 สำหรับ t̂ ∈ [t̂j, t̂j+1] และ
φ
(m)
j (t̂) = 0 ที่จุดอื่น ดังนั้นสำหรับ j = 1 จะได⟨m+1∑

j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

⟨m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
−
⟨
F ′(xδk(t̂))

∗(F (xδk(t̂))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
−
⟨
αk

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

⟨
αkς, φ

(m)
1 (t̂)

⟩
(3.6)
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พิจารณา⟨m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

m+1∑
j=1

l
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= l

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ l

(m)
2

⟨
φ
(m)
2 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+ l(m)
m

⟨
φ(m)
m (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ l

(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= l

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
(3.7)

ลำดับตอมาพิจารณา⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
L2[0,1]

=

∫ 1

0

|φ(m)
1 (t̂)|2dt̂

=

∫ t̂2

t̂1

(φ
(m)
1 (t̂))2dt̂+

∫ t̂3

t̂2

(φ
(m)
1 (t̂))2dt̂+ ...

+

∫ t̂m+1

t̂m

(φ
(m)
1 (t̂))2dt̂

= (t̂2 − t̂1) + 0 + ...+ 0

= h

ดังนั้นจาก (3.7) จะไดวา ⟨m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= l

(m)
1 h (3.8)

จากสมการ (3.6) พิจารณาเทอมแรกของสมการดานขวามือจะไดวา⟨m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

m+1∑
j=1

u
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= u

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ u

(m)
2

⟨
φ
(m)
2 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...+ u(m)

m

⟨
φ(m)
m (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ u

(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= u

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= u

(m)
1 h (3.9)
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ในเทอมสองของสมการดานขวามือของ (3.6) และ จาก (3.1), (3.2) จะไดวา

−
⟨
F ′(xδk(t̂))

∗(F (xδk(t̂))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
= −

⟨
F ′(xδk(t̂))− yδ, F ′(xδk(t̂))φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −

⟨
F (xδk(t̂))− yδ, F (xδk(t̂))

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

⟨
yδ − F (xδk(t̂)), F (x

δ
k(t̂))

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

⟨
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂,
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
(3.10)

จากคุณสมบัติของผลคูณภายในทำให (3.10) สามารถเขียนไดดังตอไปนี้⟨
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂,
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

∫ 1

0

[
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂

][
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

]
dŝ

(3.11)

พิจารณา∫ 1

0

k(ŝ, t̂)xδk(t̂)dt̂ =

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)
m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂)dt̂

=
m+1∑
j=1

u
(m)
j

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂

=
m+1∑
j=1

u
(m)
j

[ ∫ t̂2

t̂1

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂+

∫ t̂3

t̂2

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂+ ...

+

∫ t̂j+1

t̂j

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂+ ...+

∫ t̂m+1

t̂m

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂

]
=

m+1∑
j=1

u
(m)
j

∫ t̂j+1

t̂j

k(ŝ, t̂)φ
(m)
j (t̂)dt̂ (3.12)
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เมื่อ ∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂ =

∫ t̂2

t̂1

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂+

∫ t̂3

t̂2

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂+ ...

+

∫ t̂j+1

t̂j

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

=

∫ t̂2

t̂1

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

=
1

2
h

[
k(ŝ, t̂1) + k(ŝ, t̂2)

]
(3.13)

จาก (3.11), (3.12) และ (3.13) ทำใหสมการ (3.10) อยูในรูป

−
⟨
F ′(xδk(t̂))

∗(F (xδk(t̂))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
=

∫ 1

0

[
yδ − 1

12
exp

(
1

2
h

m+1∑
j=1

u
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])]

×
[
1

12
exp

(
1

2
h

m+1∑
j=1

u
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])
×
(
1

2
h

[
k(ŝ, t̂1) + k(ŝ, t̂2)

])]
dŝ (3.14)

ให ω := 1
12
exp

(
1
2
h

m+1∑
j=1

u
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])
และประมาณคาอินทิกรัลดวยกฎสี่-

เหลี่ยมคางหมูทำใหสมการ (3.14) อยูในรูป

−
⟨
F ′(xδk(t))

∗(F (xδk(t))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
=

∫ 1

0

[
yδ − ω(ŝ)

][
ω(ŝ)

(
1

2
h

[
k(ŝ, t̂1) + k(ŝ, t̂2)

])]
dŝ

=
1

4
h2

m+1∑
j=1

[
(yδ(ŝj)− ω(ŝj))(ω(ŝj)(k(ŝj, t̂1) + k(ŝj, t̂2)))

+ (yδ(ŝj+1)− ω(ŝj+1))(ω(ŝj+1)(k(ŝj+1, t̂1) + k(ŝj+1, t̂2)))

]
=

1

4
h2a(t̂1, t̂2) (3.15)

เมื่อ a(t̂1, t̂2) :=
m+1∑
j=1

[
(yδ(ŝj)− ω(ŝj))(ω(ŝj)(k(ŝj, t̂1) + k(ŝj, t̂2)))

+ (yδ(ŝj+1)− ω(ŝj+1))(ω(ŝj+1)(k(ŝj+1, t̂1) + k(ŝj+1, t̂2)))

]
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พิจารณาเทอมที่ 3 ของสมการดานขวามือของ (3.6)

−
⟨
αk

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −αk

m+1∑
j=1

u
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −αk

[
u
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+ u
(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −αku

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −αku

(m)
1 h (3.16)

และเทอมสุดทายของสมการดานขวามือของ (3.6) จะไดวา⟨
αkς, φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= αk

⟨
δx∗(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
โดยที่ x∗(t̂) = t̂(1− t̂)

= αk

⟨
δt̂(1− t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= αkδ

∫ 1

0

t̂(1− t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

= αkδ

∫ t2

t1

t̂(1− t̂)dt̂

= αkδ

([
t̂22
2
− t̂32

3

]
−
[
t̂21
2
− t̂31

3

])
= αkg

(m)
1 (3.17)

เมื่อ g(m)
1 := δ

([
t̂22
2
− t̂32

3

]
−
[
t̂21
2
− t̂31

3

])
จาก (3.7), (3.9), (3.15), (3.16) และ (3.17) ทำใหสามารถเขียนสมการ (3.6) ไดวา

l
(m)
1 h = u

(m)
1 h+

1

4
h2a(t̂1, t̂2)− αku

(m)
1 h+ αkg

(m)
1

l
(m)
1 = u

(m)
1 +

1

4
ha(t̂1, t̂2)− αku

(m)
1 +

1

h
αkg

(m)
1

ในทำนองเดียวกันจะได

l
(m)
j = (1− αk)u

(m)
j +

1

4
ha(t̂j, t̂j+1) +

1

h
αkg

(m)
j (3.18)

และสำหรับ j = 1, ...,m จะไดวา

L(m) = (1− αk)U
(m) +

1

4
hA(m) +

1

h
αkG

(m) (3.19)
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ตอมาพิจารณาสมการ (3.3) ทำใหไดวา
m+1∑
j=1

v
(m)
j φ

(m)
j (t̂) =

1

2

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂) +

1

2

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂)

− 1

2
F ′(zδk(t̂))

∗(F ′(zδk(t̂))− yδ)− 1

2
αk

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂) +

1

2
αkς

(3.20)

สำหรับ j = 1 พิจารณาผลคูณภายในของ (3.20) กับ φ
(m)
1 (t̂) เนื่องจาก φ(m)

j (t̂) เปนฐานหลัก
เชิงตั้งฉากที่กำหนดโดยฟงกชันที่ตอเนื่องเปนชวงๆ โดย φ(m)

j (t̂) = 1 สำหรับ t̂ ∈ [t̂j, t̂j+1] และ
φ
(m)
j (t̂) = 0 ที่จุดอื่น ดังนั้นสำหรับ j = 1 จะได⟨m+1∑

j=1

v
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

⟨
1

2

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩

+

⟨
1

2

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
−
⟨
1

2
F ′(zδk(t̂))

∗(F (zδk(t̂))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
−
⟨
1

2
αk

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

⟨
1

2
αkς, φ

(m)
1 (t̂)

⟩
(3.21)

พิจารณา⟨m+1∑
j=1

v
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

m+1∑
j=1

v
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= v

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ v

(m)
2

⟨
φ
(m)
2 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+ v(m)
m

⟨
φ(m)
m (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ v

(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= v

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= v

(m)
1 h (3.22)
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จากสมการ (3.21) พิจารณาเทอมแรกของสมการดานขวามือจะไดวา⟨
1

2

m+1∑
j=1

u
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2

m+1∑
j=1

u
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
u
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

1

2
u
(m)
2

⟨
φ
(m)
2 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+
1

2
u(m)
m

⟨
φ(m)
m (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

1

2
u
(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
u
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
u
(m)
1 h (3.23)

เชนเดียวกันในเทอมสองของสมการดานขวามือของ (3.21) จะไดวา⟨
1

2

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2

m+1∑
j=1

l
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
l
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

1

2
l
(m)
2

⟨
φ
(m)
2 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+
1

2
l(m)
m

⟨
φ(m)
m (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+

1

2
l
(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
l
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
l
(m)
1 h (3.24)
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ลำดับตอมาพิจารณา

−
⟨
1

2
F ′(zδk(t̂))

∗(F (zδk(t̂))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2

⟨
F ′(zδk(t̂))− yδ, F ′(zδk(t̂))φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2

⟨
F (zδk(t̂))− yδ, F (zδk(t̂))

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

1

2

⟨
yδ − F (zδk(t̂)), F (z

δ
k(t̂))

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

1

2

⟨
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂,
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
(3.25)

จากคุณสมบัติของผลคูณภายในทำให (3.25) สามารถเขียนไดดังตอไปนี้
1

2

⟨
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂,
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

⟩
=

1

2

∫ 1

0

[
yδ − 1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂

]
×
[
1

12
exp

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)zδk(t̂)dt̂

∫ 1

0

k(ŝ, t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

]
dŝ

=
1

2

∫ 1

0

[
yδ − 1

12
exp

(
1

2
h

m+1∑
j=1

l
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])]
[
1

12
exp

(
1

2
h

m+1∑
j=1

l
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])(
1

2
h

[
k(ŝ, t̂1) + k(ŝ, t̂2)

])]
dŝ

(3.26)

ให κ := 1
12
exp

(
1
2
h

m+1∑
j=1

l
(m)
j

[
k(ŝ, t̂j) + k(ŝ, t̂j+1)

])
ทำใหสมการ (3.25) อยูในรูป

− 1

2

⟨
F ′(zδk(t))

∗(F (zδk(t))− yδ), φ
(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2

∫ 1

0

[
yδ − κ(ŝ)

][
κ(ŝ)

(
1

2
h

[
k(ŝ, t̂1) + k(ŝ, t̂2)

])]
dŝ

=
1

8
h2

m+1∑
j=1

[
(yδ(ŝj)− κ(ŝj))(κ(ŝj)(k(ŝj, t̂1) + k(ŝj, t̂2)))

+ (yδ(ŝj+1)− κ(ŝj+1))(κ(ŝj+1)(k(ŝj+1, t̂1) + k(ŝj+1, t̂2)))

]
=

1

8
h2µ(t̂1, t̂2) (3.27)
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เมื่อ µ(t̂1, t̂2) :=
m+1∑
j=1

[
(yδ(ŝj)− κ(ŝj))(κ(ŝj)(k(ŝj, t̂1) + k(ŝj, t̂2)))

+ (yδ(ŝj+1)− κ(ŝj+1))(κ(ŝj+1)(k(ŝj+1, t̂1) + k(ŝj+1, t̂2)))

]
พิจารณาเทอมที่ 4 ของสมการดานขวามือของ (3.21)

−
⟨
1

2
αk

m+1∑
j=1

l
(m)
j φ

(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2
αk

m+1∑
j=1

l
(m)
j

⟨
φ
(m)
j (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2
αk

[
l
(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
+ ...

+ l
(m)
m+1

⟨
φ
(m)
m+1(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2
αkl

(m)
1

⟨
φ
(m)
1 (t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
= −1

2
αkl

(m)
1 h (3.28)

และเทอมสุดทายของสมการดานขวามือของ (3.21) จะไดวา⟨
1

2
αkς, φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
αk

⟨
δx∗(t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
โดยที่ x∗(t̂) = t̂(1− t̂)

=
1

2
αk

⟨
δt̂(1− t̂), φ

(m)
1 (t̂)

⟩
=

1

2
αkδ

∫ 1

0

t̂(1− t̂)φ
(m)
1 (t̂)dt̂

=
1

2
αkδ

∫ t2

t1

t̂(1− t̂)dt̂

=
1

2
αkδ

([
t̂22
2
− t̂32

3

]
−
[
t̂21
2
− t̂31

3

])
=

1

2
αkg

(m)
1 (3.29)

จาก (3.21) - (3.24), (3.27) - (3.29) ทำใหสามารถเขียนสมการ (3.20) ไดวา

v
(m)
1 h =

1

2
u
(m)
1 h+

1

2
l
(m)
1 h+

1

8
h2µ(t̂1, t̂2)−

1

2
αkl

(m)
1 h+

1

2
αkg

(m)
1

v
(m)
1 =

1

2
u
(m)
1 +

1

2
l
(m)
1 +

1

8
hµ(t̂1, t̂2)−

1

2
αkl

(m)
1 +

1

2

1

h
αkg

(m)
1

ในทำนองเดียวกันจะได

v
(m)
j =

1

2
u
(m)
j + (

1

2
− 1

2
αk)l

(m)
j +

1

8
hµ(t̂j, t̂j+1) +

1

2h
αkg

(m)
j (3.30)
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และสำหรับ j = 1, ...,m จะไดวา

V (m) =
1

2
U (m) + (

1

2
− 1

2
αk)L

(m) +
1

8
hM(t̂j, t̂j+1) +

1

2h
αkG

(m) (3.31)

จากสมการ (3.19) และ (3.31) นำมาประมวลผลโดยโปรแกรม MATLAB จะไดผลลัพธดังรูปที่ 3.1

รูปที่ 3.1: รูปแสดงผลเฉลยของ F(x)=y

รูปที่ 3.1 แสดงความสัมพันธระหวางผลเฉลยจริง (เสนสีดำเรียบ) และผลเฉลยโดยการประมาณ
จากกราฟจะเห็นวาผลเฉลยโดยการประมาณดวยวิธีของฮวนสำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับ
แบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน (เสนประสีน้ำเงิน) เขาใกลผลเฉลยจริง แตยังมี
ความคลาดเคลื่อนจากผลเฉลยจริงอยูมาก



 

บทที่ 4
สรุปผลการศึกษาวิจัย

จากงานวิจัย วิธีแลนดเวเบอรชนิดอาร-เค แบบปรับปรุง สำหรับปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน
ของ Wang และคณะ [6] ที่ผูวิจัยไดทำการศึกษา รวมถึงงานวิจัยของ นันทวัน [7] ที่ไดศึกษาวิธี
เรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน ผูวิจัยพบวาไดมีการนำ
เสนอการลูเขาสูผลเฉลยของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสน ซึ่งทำใหผูวิจัยมีความสนใจที่จะศึกษา
ปรับปรุงวิธีการประมาณผลเฉลยในทำนองเดียวกัน โดยการนำวิธีของฮวน (Heun's method) ซึ่ง
เปนการหาผลเฉลยแบบสองชั้น (2-stage) โดยใชหลักของการคาดเดา (prediction) และการปรับ
แก (correction) มาใชในการหาผลเฉลยของ (1.8) ทำใหไดสมการ (1.20) และ (1.21) โดยที่สม-
การ (1.21) เปนผลเฉลยคาดเดา และสมการ (1.20) เปนการปรับแกคาประมาณผลเฉลยใหใกล
เคียงมากขึ้น โดยการวิเคราะหการลูเขาของการทำซ้ำ (1.20) - (1.21) ผูวิจัยไดพิจารณาคาพารา-
มิเตอร αk ที่สอดคลองกับเงื่อนไข (2.1) และพิสูจนวาคาคลาดเคลื่อนของการทำซ้ำ (1.20) ลดลง
ทางเดียว และไดศึกษาการใชกฎการหยุดดวยวิธีหลักความแตกตาง สำหรับงานวิจัยฉบับนี้ผูวิจัยได
ใชตามสมการ (2.9) ซึ่งแตกตางจากงานวิจัยของ W. Wang โดยเปลี่ยนจาก δ เปน δ+

ตอไปจะเปนการพิจารณาตัวอยางเชิงตัวเลข และหาผลเฉลยโดยประมาณดวยวิธีของฮวน
สำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับแบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสนนี้ โดยศึกษา
จากงานวิจัยของ P Pornsawad [3] โดยกำหนดเกณฑการหยุดดวยหลักความแตกตางตามสม-
การ (2.9) โดยจะเห็นไดจาก รูปที่ 3.1 ซึ่งแสดงใหเห็นวามีคาคลาดเคลื่อนกับผลเฉลยจริงอยูมาก
ทั้งนี้หากมีการกำหนดจำนวนรอบของการทำซ้ำที่มากกวาเดิมจะทำใหไดคาประมาณที่มีความใกล
เคียงกับคาจริงมากยิ่งขึ้น แตถึงแมผลลัพธที่ไดจากวิธีของฮวนสำหรับวิธีเรกกูลาไรเซชันเชิงกำกับ
แบบปรับปรุงของปญหาอิลลโพสแบบไมเชิงเสนนี้ จะมีคาคลาดเคลื่อนอยูมาก แตผูวิจัยก็หวังเปน
อยางยิ่งวางานวิจัยฉบับนี้จะเปนประโยชนตอผูอื่นที่มีความสนใจที่จะดำเนินการปรับปรุงแกไข วิธี
เรกกูลาไรเซชัน ไมวาจะเปนการใชวิธีอื่น หรือการเปลี่ยนแปลงเงื่อนไขคาเริ่มตนตางๆ ที่จะไดมาซึ่ง
ผลลัพธของการลูเขาที่ดียิ่งขึ้น



 

ภาคผนวก

บทนี้เราจะกลาวถึงบทนิยามและทฤษฎีบทตางๆที่เราไดละไวในการพิสูจนในบทขางตน

ทฤษฎีบท 4.1. ให A เปนตัวดำเนินการเชิงเสนบนปริภูมิฮิลเบิรต H ดังนั้น

∥Ax∥ ⩽ ∥A∥∥x∥ ทุกๆ x ∈ H (4.1)

บทนิยาม 4.2. ให A เปนตัวดำเนินการเชิงเสนบนปริภูมิฮิลเบิรต H ตัวดำเนินการ
A∗ : H → H นิยามโดย

⟨Ax, y⟩ = ⟨x,A∗y⟩ ทุกๆ x, y ∈ H (4.2)

เราเรียกตัวดำเนินการ A∗ วา ตัวดำเนินการผูกพัน (Self-adjoint operator) ของ A

บทนิยาม 4.3. เรากลาววา A เปนตัวดำเนินการผูกพัน ถา A∗ = A

ทฤษฎีบท 4.4. ให A เปนตัวดำเนินการผูกพันบนปริภูมิฮิลเบิรต H ดังนั้น

∥A∗∥ = ∥A∥ (4.3)

ทฤษฎีบท 4.5. สำหรับทุกๆ x, y ∈ H โดยอสมการโคชี-ชวารซ (Cauchy-Schwarz inequality)
จะได

|⟨x, y⟩| ⩽ ∥x∥ ∥y∥ (4.4)

ทฤษฎีบท 4.6. เรากลาววา an เปนลำดับโคชี (Cauchy sequence) ก็ตอเมื่อ สำหรับทุก ε > 0

จะมีจำนวนนับ N ซึ่งถา n > m ≥ N แลว

∥an − am∥ < ε (4.5)

สำหรับตัวดำเนินการไมเชิงเสนที่กำหนดโดย

(F (x))(s) = e
∫ 1
0 k(s,t)x(t)dt (4.6)

จะไดทฤษฎีบทดังนี้

ทฤษฎีบท 4.7. ถา F เปนตัวดำเนินการที่สามารถหาอนุพันธเฟรเชทได แลวคาอนุพันธเฟรเชทจะ
กำหนดโดย

(F ′(x)h)(s) = (F (x))(s)

∫ 1

0

k(s, t)h(t)dt (4.7)
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ทฤษฎีบท 4.8. กำหนด ρ > 0 และ x0 ∈ L2(0, 1) แลวตัวดำเนินการไมชิงเสน F เปนตัวดำเนิน
การตอเนื่องแบบลิปสชิทซ (Lipschitz-continuous) ใน Bρ(x0)

จาก [4] สำหรับ

|(F, (x)h)(s)| ⩽ |(F (x))(s)|
∣∣∣∣ ∫ 1

0

k(s, t)h(t)dt

∣∣∣∣
⩽ ekρ0k∥h∥

ดังนั้นจะไดวา

∥F ′(x)h∥ ⩽ kekρ0∥h∥ (4.8)

โดยที่

k(s, t) =

s(1− t), s < t

t(1− s), t ≤ s

และ

sup
0≤k,s≤1

| k(s, t) |≤ 1

ใหคาคงที่ k = 1 และ

x∗(t) = t(1− t), 0 ⩽ t ⩽ 1 (4.9)

y(s) = e(s
4−2s3+s)/12 (4.10)

จาก x∗ และ y ที่กำหนดขางตนจะสอดคลองกับสมการตอไปนี้

F (x∗) = y

สำหรับขอมูลที่มีความคลาดเคลื่อนกำหนดโดย

yδ(s) := y(s) + δcos(100s) (4.11)

และสอดคลองกับ

∥y − yδ∥ ⩽ δ

ถาเลือกผลเฉลยคาเริ่มตนคือ x0 = 0 จากคาคงที่ ρ และ ρ0 ทำใหไดวา

ρ0 = ∥x0∥+ ρ = ρ = ∥x0 − x∗∥ = ∥x∗∥ =
1√
30

(4.12)
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