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基于多﹩的大型线性和非线性方程组的求解

刘 沙１ 钟诚文１，２ 陈效鹏３

（１．西北工业大学翼型叶栅空气动力学国防科技重点实验室，西安，７１００７２，中国；
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３．西北工业大学力学与土木工程学院，西安，７１００７２，中国）

摘要：在处理工程问题时，常常需要对线性或非线性方程组进

行求解。对于实际应用中经常遇到的大型方程组进行求解则

需要相当长的时间。使用图形处理器（ＧＰＵ）代替传统的

ＣＰＵ，将多块ＧＰＵ通过操作系统进行协调，并将ＰＢｉＣＧｓｔａｂ

方法和ＩｎｅｘａｃｔＮｅｗｔｏｎ方法进行适合多ＧＰＵ并行的改造以

此作为多ＧＰＵ求解器的核心算法，加速求解大型线性和非线

性方程组。本文的多ＧＰＵ求解器在成倍扩展了单ＧＰＵ求解

器允许的计算规模的同时取得了令人满意的加速比。

关键词：ＧＰＧＰＵ；ＣＵＤＡ；线性方程组；非线性方程组；

ＩｎｅｘａｃｔＮｅｗｔｏｎ方法；ＢｉＣＧｓｔａｂ方法
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