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1. Vyjmenujte v8echny vstupy pro aproximaéni ulohu.
Rozdélte je podle toho, zda na nich vysledek aproximace zavisi linearné:

e obvykle ano,

e ve specidlnich p¥ipadech ano,

e nikdy.



Na ¢em vysledek aproximace zavisi linearné:

e obvykle ano:
vektor ¥ = (yg, - - ., Yn—1) € R™ poZadovanych hodnot v uzlovych bodech,

e ve specidlnich p¥ipadech ano:
bod ¢, ve kterém vyhodnocujeme aproximaci (zavisi na né€m linedrné& pravé
tehdy, pokud aproximujeme linedrni funkci),

e nikdy:
vektor & = (xq,...,Tn_1) € R™ uzlovych bodi,
aproximacdni funkce ¢q, ..., ©rL_1-



2. Dejme tomu, Ze nezavisle proménnd je v sekundach, zavisle proménna v kW.
V jakych jednotkdch lze vyjad¥it koeficienty interpolace pro jednotlivé probrané
metody?
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2. Dejme tomu, Ze nezavisle proménnd je v sekundach, zavisle proménna v kW.
V jakych jednotkdch lze vyjad¥it koeficienty interpolace pro jednotlivé probrané
metody?

prostd interpolace: kW

Lagrangeova konstrukce interpolaé¢niho polynomu: kW

Newtonova konstrukce interpolaé¢niho polynomu:

dy ... KW
di ... kW/s
dy ... kKW /s?
dz ... kW/s3

Nevillv algoritmus: kW

kubicky spline: kW /s



3. Které z nasledujicich funkci promé&nné t (s parametry a, b, ¢) Ize aproximovat zde
probiranou metodou nejmensich &tvercii?

1. a+bet+ce2t,

2. a+becl,

3 ea—|—bt



1. a+bet + ce?t |ze,



1. a+bet + ce?t |ze,

2. a4+ bett nelze,



1. a+bet + ce?t |ze,

2. a4+ bett nelze,

3. eatbt Ize po zlogaritmovani (a p¥ipadné tpravé vah),



. a-+bel +ce?t |ze,

. a -+ beft nelze,

. eatbt Ize po zlogaritmovani (a p¥ipadné tpravé vah),

. abt Ize po zlogaritmovani (m3a vlastn& jen jeden parametr).



4. Najdéte né&jakou b&Znou fyzikalni veli¢inu, u niZ jsou prvni (dvé aZ t¥i) derivace

spojité, ale derivace vyssich ¥adu byvaji nespojité.
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Nap¥. poloha auta.



5. Kdybychom vas nechali odhadovat nap¥. délku mistnosti, vybérovy priimér by
byl dobrym odhadem, dokonce nejlepSim nestrannym.
Co by se zménilo, kdybychom kazdému druhému ¢&lovéku dali 2 hlasy?



5. Kdybychom vas nechali odhadovat nap¥. délku mistnosti, vybérovy priimér by
byl dobrym odhadem, dokonce nejlepSim nestrannym.
Co by se zménilo, kdybychom kazdému druhému ¢&lovéku dali 2 hlasy?

Odhad by zistal nestranny, ale zvétsil by se jeho rozptyl (sniZila by se eficience).



6. Jaké jsou divody, pro¢ nepouzivat p¥i numerické integraci velky pocet séitanci?



7. Inverzni kinematickd udloha ¥esi soustavu nelinedrnich rovnic pro polohy kloubii
robota, zajitujici dosaZeni daného bodu. N&kte¥i vyrobci tuto tlohu Yedi symbo-
licky, néktefi numericky. Pro&?
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Oba pFistupy maji problém s ¥esitelnosti i s obtiZznosti feSeni. U numerického ¥eseni
je navic problém, Ze nemame garance, jak dlouho bude trvat. Zasadni rozdil je
zplisoben tim, Ze FeSeni byva vice a je problém vybrat takové, aby se robot pohy-
boval plynule a nep¥eskakoval mezi jednotlivymi ¥eSenimi, coz zpusobuje velké a
nékdy zbyteéné pohyby. To je zvldst obtizné u symbolického YeSeni. Naproti tomu
numerické ¥esSeni, které za pocatec¢ni odhad vezme p¥edchozi polohu, velmi &asto
najde jediné, ale pravé to pozadované ¥eSeni.



8. DokaZte, Ze v kaZdém normovaném (obecnégji metrickém) linedrnim prostoru je

jednotkova koule konvexni.



