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Mirko Navara
http://cmp.felk.cvut.cz/˜navara/
katedra kybernetiky FEL ČVUT
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1. Vyjmenujte všechny vstupy pro aproximačńı úlohu.

Rozdělte je podle toho, zda na nich výsledek aproximace záviśı lineárně:

• obvykle ano,

• ve speciálńıch p̌ŕıpadech ano,

• nikdy.



Na čem výsledek aproximace záviśı lineárně:

• obvykle ano:

vektor ~y = (y0, . . . , yn−1) ∈ Rn požadovaných hodnot v uzlových bodech,

• ve speciálńıch p̌ŕıpadech ano:

bod t, ve kterém vyhodnocujeme aproximaci (záviśı na něm lineárně právě

tehdy, pokud aproximujeme lineárńı funkćı),

• nikdy:

vektor ~x = (x0, . . . , xn−1) ∈ Rn uzlových bodů,

aproximačńı funkce ϕ0, . . . , ϕk−1.



2. Dejme tomu, že nezávisle proměnná je v sekundách, závisle proměnná v kW.

V jakých jednotkách lze vyjáďrit koeficienty interpolace pro jednotlivé probrané

metody?
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2. Dejme tomu, že nezávisle proměnná je v sekundách, závisle proměnná v kW.

V jakých jednotkách lze vyjáďrit koeficienty interpolace pro jednotlivé probrané

metody?

prostá interpolace: kW

Lagrangeova konstrukce interpolačńıho polynomu: kW

Newtonova konstrukce interpolačńıho polynomu:

d0 ... kW

d1 ... kW/s

d2 ... kW/s2

d3 ... kW/s3

...

Nevill̊uv algoritmus: kW

kubický spline: kW/s



3. Které z následuj́ıćıch funkćı proměnné t (s parametry a, b, c) lze aproximovat zde

prob́ıranou metodou nejmenš́ıch čtverc̊u?

1. a + b et + c e2t ,

2. a + b ec t ,

3. ea+b t ,

4. ab t .
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1. a + b et + c e2t lze,

2. a + b ec t nelze,

3. ea+b t lze po zlogaritmováńı (a p̌ŕıpadné úpravě vah),

4. ab t lze po zlogaritmováńı (má vlastně jen jeden parametr).



4. Najděte nějakou běžnou fyzikálńı veličinu, u ńıž jsou prvńı (dvě až ťŕı) derivace

spojité, ale derivace vyš̌śıch řádů bývaj́ı nespojité.
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Nap̌r. poloha auta.



5. Kdybychom vás nechali odhadovat nap̌r. délku ḿıstnosti, výběrový pr̊uměr by

byl dobrým odhadem, dokonce nejlepš́ım nestranným.

Co by se změnilo, kdybychom každému druhému člověku dali 2 hlasy?



5. Kdybychom vás nechali odhadovat nap̌r. délku ḿıstnosti, výběrový pr̊uměr by

byl dobrým odhadem, dokonce nejlepš́ım nestranným.

Co by se změnilo, kdybychom každému druhému člověku dali 2 hlasy?

Odhad by z̊ustal nestranný, ale zvěťsil by se jeho rozptyl (sńıžila by se eficience).



6. Jaké jsou důvody, proč nepouž́ıvat p̌ri numerické integraci velký počet sč́ıtanc̊u?



7. Inverzńı kinematická úloha řeš́ı soustavu nelineárńıch rovnic pro polohy kloubů

robota, zajǐst’uj́ıćı dosažeńı daného bodu. Něktěŕı výrobci tuto úlohu řeš́ı symbo-

licky, něktěŕı numericky. Proč?
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robota, zajǐst’uj́ıćı dosažeńı daného bodu. Něktěŕı výrobci tuto úlohu řeš́ı symbo-

licky, něktěŕı numericky. Proč?

Oba p̌ŕıstupy maj́ı problém s řešitelnosti i s obt́ıžnost́ı řešeńı. U numerického řešeńı

je nav́ıc problém, že nemáme garance, jak dlouho bude trvat. Zásadńı rozd́ıl je

způsoben t́ım, že řešeńı bývá v́ıce a je problém vybrat takové, aby se robot pohy-

boval plynule a nep̌reskakoval mezi jednotlivými řešeńımi, což způsobuje velké a

někdy zbytečné pohyby. To je zvlášt’ obt́ıžné u symbolického řešeńı. Naproti tomu

numerické řešeńı, které za počátečńı odhad vezme p̌redchoźı polohu, velmi často

najde jediné, ale právě to požadované řešeńı.



8. Dokažte, že v každém normovaném (obecněji metrickém) lineárńım prostoru je

jednotková koule konvexńı.


