7. harjutus

1. Teada on

Leidke Lagrange’i ja Newtoni interpolatsioonipoliinoom. Tehke joonis.

2. Teada on

Lahendage seda funktsiooni lineaar- ja ruutsplainiga Tehke joonis.

3. Teada on

Lihendage seda funktsiooni kuupsplainiga $32(z). Tehke joonis.

4. Tabelis on esitatud andmed hobuse kohta, kes jooksis 1,25 miili ajaga alla 2 minuti:

s(miilid) | 0]0,25| 0,5 |0,75] 1 | 1,25
t(sek) |0 25 |49,4| 73 [96,4 1194

Lihendage neid andmeid lineaarsplaini S*°(z) ja kuupsplainiga S%2(x). Tehke joonis.
Arvutage aeg, mis kuluks 0,45 miili 1abimiseks.

5. Teada on
t|1]2]5]8[11]12
y|5]8]14]26]50]98

Lahendage neid andmeid lineaar- ja ruutfunktsiooniga. Tehke joonis.Arvutage ruutin-
terpolandi vaartus, kui t =3 jat =9..
6. Teada on

z| 1,2 1,3 | 14| 1,5 | 1,6 1,7 ] 1,8 19| 2
y|9,08]10,43 | 11,9 13,48 [ 15,19 | 17,03 | 19,01 | 21,13 | 23,39

Lihendage seda funktsiooni kuupsplainiga S%2(z) ning vihimruutude mottes kuup-
funktsiooniga. Tehke joonis. Arvutage funktsiooni vaartus z = 1,12 ja x = 1, 35 korral.

7. Lahendage 6. fiilesandes esitatud funktsiooni kuupfunktsiooniga vahimruutude
mottes jargnevaid kaalusid arvestades
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Tehke joonis, kus on ldhteandmed ning tilesandes 6. leitud ldhendajad ning niiiid saadud
interpolant.



Funktsioonide lahendamine vahimruutude meetodil

Olgu antud [a,b] nii, et a = 29 < z1... < z,, = b ja solmedes on teada f(z;), kus
j=0,1,...,n. Tavalises interpolatsiooniiilesandes otsime funktsiooni ®(x), mis antud
solmedes lahendaks funktsiooni f(x). Kui interpolatsiooniiilesanne on tile méaratud, siis
ei saa lahendada interpolatsiooniiilesannet selle klassikalises moistes. Lahenduseks oleks
leida selline funktsioon ®(z), mis solmedes langeb koige paremini kokku funktsiooni
f(x) vaartustega. Kahe funktsiooni erinevuste mootmiseks kasutame funktsiooni

n

J(®) =) ri (®(x:) — fla:)

1=0

kus k; > 0 on kaalud, mis voimaldavad varieerida funktsioonide f(x) ja ®(x) kokku-
langevust. Suurust J(®) nimetatakse véhimruutude funktsionaaliks. Nii piistitatud
ilesannet nimetatakse vahimruutude iilesandeks.

Kui J(®) = 0, siis on funktsionaali miinimum ka interpoleerimisiilesande lahendiks.
Sellise minimeerimisiilesande lahendiks sobib funktsioon

®(x) =) _cjoi(a),
j=1

kus c1,¢2,...,¢pn on konstandid, ¢1(x), pa(z),...,dm(x) on etteantud klassi funkt-
sioonid.
Funktsiooni J(cq, ¢2, . . ., ¢y) miinimumi tarvilik tingimus on

J(ci,¢0,..5em) =0, k=1,....,m.

ek
Kordajad c1,co, ..., ¢, saab méaarata m x m lineaarsest vorrandisiisteemist
m n n
> [Z Hi%‘(%z‘)qﬁk(xi)] ¢ =Y kif(z)op(:), k=1,...,m.
j=1 Li=0 i=0

Lineaarne juht Otsime ldhendajat kujul ®(z) = c1z + cg, siis funktsionaal on kujul

n

J(®) = ki(ami+cr — f(z:).

=0

Osatuletiste leidmisega saame lineaarse vorrandisiisteemi
oJ _
{acl =0
oJ __
o =V

Z/ﬂi~2-(clxi+02 —f(a:z))xz =0
=0

ehk

D ki 2 (cwi e — fla)-1=0
=0



Kui minna summamargiga iga lilkkme juurde, saame

n n
c1 Z Hil'? + co Z Kil; = Z K+ xz T;
i=0 i=0
n n
C1 Z KiZi + C2 Z Ri = Z Rj - xz
i=0 i=0

Ruutlihend Otsime lihendajat kujul ®(z) = ¢;2% + cox +c3, siis funktsionaal on kujul

n
2
J(®) = ZHZ‘ (clm% + coxi +c3 — f(mz)) .
i=0
Osatuletiste leidmisega saame lineaarse vorrandisiisteemi
oJ __
oo =0
o9
Oca

oJ __
9es = 0

ehk
Z/@Q- (122 + cami + c3 — f(23)) 27 =0
ZK]Z"Q' (cle + cowi +¢3 — f(x7)) @ =0

Z/@ clx +02xl+03—f(xi))-1:0

Kui minna summamargiga iga litkkme juurde, saame

c1 E Iill‘ + co E /@m +c3 g mx = g Ki - :vl x5
3 2 _
c1 g KiZy + C2 g KiZ; + ¢3 g Ki%i = § ki f(i) - @
i=0 i=0 i=0 i=0
n n n
c1 E Hz‘x? + c2 g KiZi + C3 E Ki = g ki - ()
i=0 i=0 i=0




