Interpolation

Vid interpolation anpassas en funktion av forutbestamnd form till givna

punktvarden

Vid polynominterpolation anpassa koefficienterna i polynomet
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Linjar interpolation - ekvationssystem

Koefficientanpassningen ges av linjart ekvationssystem
Exempel: Linjar interpolation

P(x)=c +c,x
P(x) =y, P(x)=y,

-l 2l

Ekvationssystem — Lagrange interpolation

Polynomet kan uttryckas i en annan bas dn 1 och x
Exempel: Lagrange interpolation

. X=X, . X—-X
P(x)=¢, 240 L

X=X, 2x2_x1
P(X1)=y1, P(x2)=y2

1 0)c - -
- ‘. Y1 > P(x) =y, X—X, +y, X=X
0 17¢c, Y2 X=X, X=X

Generell Lagrange interpolation

P(x)= iyj ﬁ;_xk

=1 =1 X~ Xk
k= j
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Hermite interpolation

Anpassning av bade v
funktionsvarde och deivata
for tredjegradspolynom

y=P(x)

<

Losningen till X

X j+1

P(x,—)=yjs P(qu):ij P’(xj)=kjv P’(xj+1)=kj+1
—=P(x;+th)=y, +tAy, +1(1-1)g,+1°(t-=1c;, O=r=l

hj='xj+l_xj’ ij=yj+l_yj’ g.i=hjk.i’ Cj=2ij_hj(k.i+kj+l)

Spline interpolation

Styckvis polynom med krav pa regularitet i interpolationspunkterna

Kubisk spline: Tredjegradspolynom med tva kontinuerliga derivator samt

andpunkts villkor

T v 2 villkor pa P ett
var pa P’ och P”

7\

N1 villkor p P och P”=0]
X
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Spline - ekvationssystem

Spline kurvans koefficienter definieras av de linjara ekvationssystem som
ges av villkoren

P(x) kan ansattas som allméant tredjegrads polynom i varje delintervall, Om
notationen fran Hermite polynom utnyttjas forenklas systemet

P(x;+th)) =y, +tAy, +1(t-1)g, +1*(1 - 1),
P'(x;+1th;)=(Ay, +(1-20)g, + (21 =31")c ) /h,
P"(x,;+th))=(-2g,+(2-6t)c,)/h’

P', P" kontinuerlig —

-1
7T I’l

J Jj-1

h h,
Byt 200+ Ry DK by K =3 Ay Ay

Spline - ekvationssystem

For naturlig spline ar de extra andpunkstsvillkoren

P'(x,)=2(Ay,/h, 2k, ~k,)/h, =0

— 2k, +hk,, =3y,

2h, h, 0 . k) (b

h, 2(h,+h) h, 0 . |k| |b
—|0 hy  2(h+h) h, 0 |ky|=|b,
0 h_, 2h, Nk ) \b,

b, =3(h, Ay, lh,+hAy, /h,), j=2.3..n-1

2/9/11



2/9/11

Kurvinterpolation

* Daen kurva ej ir en funktion representeras x och y som separata

funktioner pad parameterform
x(t)—=P(t), y@t)—=P(), O0=t=<T

Pl(tj)=xja Pz(tj)=yj

Ay‘
—

x

Flerdimensionell interpolation

* Analogt med endimensionella fallet anpassas koefficienter i polynom att

ha givna varden i givna punkter
Exempel: Linjar interpolation i 2 dimensioner

P(xj7yj)=Zj, j=1’273
P(x,y)=c +c,x+c3y

X




CAD

Vid “Computer Aided Design” (CAD) och visualisering anvands ofta
styckvisa polynom eller rationella funktioner pa parameterform
NURBS: NunUniform Rational B-Splines (en splinefunktion i tva
dimensioner dividerad med en annan splinefunktion i tva dimensioner)
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