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Interpolacja funkcji

Dane do obliczen

Interpolowana funkcja:
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Obliczanie wektora wezlów równo odleglych
p - poczatek przedzialu (pierwszy pkt)
k - ostatni punkt
ile - ile wezlow (czyli wezly dziela na ilosc-1 przedzialow)
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Obliczanie wezlów czebyszewa, argumenty j.w.
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Definiowanie ilosc wezlow:

ile 7:=

Sprawdzenie wygenerowanych wezlów
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Przypisanie wektorow do przyszlego uzycia:

w_cz czebyszew 3− 3, ile, ( ):=

w_ro rownoodlegle 3− 3, ile, ( ):=

Wykres przedstawiajacy funkcje interpolowana, oraz wezly interpolacji,
Czerwone: Rownoodlegle
Niebieskie: Czebyszewa 
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Implementacja metody Lagrange'a

x oznacza argument w którym interpolujemy funkcje
w oznacza wektor wezlow interpolacji wielomianem
warto od razu zauwazyc ze ta implementacja jest raczej demonstracyjna,
gdyz jest b.niefektywna: wsp wielomianu sa obliczane od nowa dla kazdego
argumentu
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Ponizej na wykres nalozono wezly interpolacji, funkcje interpolowana, oraz
wykresy funkcji interpolujacych. C
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Implementacja metody Newtona

Funkcja zwracajaca wektor ilorazow roznicowych, poprzez wypenienie pierwszej
kolumny macierzy, obliczenie macierzy trojkatnej i zwrot pierwszego wiersza jako
wektora
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I funkcja interpolujaca:
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Co bylo do przewidzenia wielomiany interpolujace sa identyczne
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Funkcje sklejane I rzedu



Implementacja interpolacji funkcjami sklejanymi I stopnia (Linear-Splines)

LinSpline x w, ( )

p i←( ) x wi≥if

i 0 last w( )..∈for
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Dla porownania uzylem tutaj zarowno wezlow rownoogleglych jak i wezlow
czebyszewa, te drugie nie maja jednak specjalnych wlasnosci dla takiej
interpolacji
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Funkcje sklejane III rzedu

h k w, ( ) w
k 1+

wk−:=

Deklaracja zmiennych
pomocniczych, wszystkie zaleza
od wektora, gdyz chce latwo
sprawdzic zachowanie funkcji
dla roznej ilosci wezlow,
zmieniajac po prostu wartosc
zmiennej ile (o samej gory)
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BigMatrix w( )

Ai i, 2←
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A
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Funkcja tworzaca duza macierz
wspolczynnikow, potrzebna do
wyznaczenia wspolczynnikow m1
do m(n-1)

Zmienne narzucajace dodatkowe ograniczenia na
krancach (tutaj dla funkcji naturalnej)m0 0:= mn 0:=

Funkcja wyznaczajaca wektor V czyli wektor wyrazow wolnych rownania z
ktorego wyznaczamy wspolczynniki m
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0

6
d 1 w, ( ) d 0 w, ( )−

h 1 w, ( ) h 0 w, ( )+
⋅ ρ 1 w, ( ) m0−←

ai 6
d i 1+ w, ( ) d i w, ( )−

h i 1+ w, ( ) h i w, ( )+
⋅←

i 1 last w( ) 3−..∈for

a
last w( ) 2−

6
d last w( ) 1− w, ( ) d last w( ) 2− w, ( )−

h last w( ) 1− w, ( ) h last w( ) 2− w, ( )+
⋅ λ last w( ) 1−( ) w, [ ] mn⋅−←
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Macierz i wektor
dal wezlow
rownoodleglych

T_ro BigMatrix w_ro( ):= V_ro BigVector w_ro( ):=

Macierz i wektor dal wezlow rownoodleglych, przypominam ze wezly te nie maja
zadnego szczególnego znaczenia, zamieszczam je w celach porównawczych

T_cz BigMatrix w_cz( ):= V_cz BigVector w_cz( ):=

Wektor rozwiazan dla wartosci m0 do mn

M_ro stack m0 lsolve T_ro V_ro, ( ), mn, ( ):=

M_cz stack m0 lsolve T_cz V_cz, ( ), mn, ( ):=



Funkcja interpolujaca, stosunkowa krotka bo wiekszosc obliczen znalazla
sie powyzej. Obliczanie rozwiazania ukladu rownan dla kazdego punktu bylo
zbyt nieefektywne nawet na cele demonstracyjne
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