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Linearni interpolace

Mame tabulovanou funkci y,=y(x)

Na intervalu [xi, xi+1] bude linearni interpolace dana vztahem

y=Ay+By,, (1)

kde je

Xigg ™A X=X,
A , B=1—-4=

X1 7 X Xir1 X

Linearita implikuje, ze vztah (1) ma:
e nulové druhé derivace na kazdém intervalu,
- nedefinovane nebo divergujici prvni derivace v abeisach x.
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Kubicky spline

Cilem konstrukce kubického splinu je ziskani interpolacni formule,
ktera ma:

e hladké prvni derivace,
e spojité druhé derivace,

uvnif intevalu 1 v jeho hrani¢nich bodech.

Predpokladame, ze mame, kromée funk¢nich hodnot, tabulované
druhé derivace y'’',=y'’(x,). Pak , na kazdém intervalu, miZeme
pricist k pravé stran€ rovnice (1) kubicky polynom jehoz druha
derivace se bude ménit linearné od hodnoty y"i (vlevo) k hodnoté

y".  (vpravo). Takto ziskame pozadovanou spojitou druhou derivaci

splinu.
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Za vyse uvedenych podminek, prejde rovnice (1) na tvar
y=AyFBy, +Cy " #Dy",, (2)
kde jsou A a B stejné jako v (1) a

1

C=¢(A=A)(xm=x), D=2(B-B)(xu-x) ()
Prvni derivace tohoto polynomu je
e O LS T N
Druha derivace tohoto polynomu je
4y dy By, (5)

dx>




Kubicky spline

Zbyva se vyporadat se skutecnostl, ze y". vlastné nezname.

Vyuzijeme pozadavek, ze prvni derivace (rce (3)) maji byt spojité
na hranici dvou intervalu.

Hledanou rovnici sestavime tak, ze hodnotu funkce (3) v X=X na
intervalu [xi_l, xi] polozime rovnu hodnoté€ funkce (3) v bod¢ X=X
ale na intervalu [xi, xiﬂ] . Dostavame tak N-2 rovnic

3

Xiai ™ X o, _ V™V ViTVia
6 y i+1_ _ _
Xig1— X; X7 X

pro N neznamych y" .




Kubicky spline

Abychom nalezli jednoznacné reseni, musime urcit dalsi dvé
podminky. NejcCastéj1 se pouzivaji nasledujici:

- nastavit jednu nebo ob¢ hodnoty y” a y” rovny nule — prirozeny
kubicky spline
- nastavit jednu nebo ob¢ hodnoty y” ay” rovny hodnote urcené

z rovnice (4) tak, ze prvni derivace interpolujici funkce bude mit v
krajnich bodech predem stanovenou hodnotu.




Kubicky spline

void spline (double x[], double y[], int n, double ypl,
double ypn, double vy2[])
{
int i,k;
double p,gn, sig, un, *u;

u=dvector (1,n-1);//alokace pomocneho pole
if (ypl > 0.99e30)//okrajove podminky splinu
v2[1]=u[l1]=0.0;
else {
2[1] = -0.5;
[ 1=(3.0/(x[2]-x[1]))*((y[2]-y[1])/ (x[2]-x[1])-ypl);
s
for (i=2;i<=n-1;1i++)
sig=(x[1i]-x[1-11)/
p=sig*y2[1i-1]1+2.0;
yv2[1i]l=(sig-1.0)/p;
uli]=(yli+l]-y[i])
x[1-11);
ulil=(6.0*uli]/(x[1+1]-x[1-1])-sig*ul[i-1]) /p;

+) {//vyp. pomoc. tabulky uvnitr intervalu
] (x[1+1]-x[1-1]);

/(x[i+1]-x[1i]) - (y[i]l-y[i-1])/(x[1i]~-
;

/* funkce pokracuje na dalsim slidu */
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Kubicky spline

if (ypn > 0.99e30)//okrajove podminky splinu

aqn=un=0.0;
else {
aqn=0.5;

un=(3.0/ (x[n]-x[n-11)) *(ypn—-(y[n]l-y[n-1])/(x[n]-x[n-11));

s
v2[n]=(un-gn*ul[n-1])/ (gn*y2[n-11+1.0);
for (k=n-1;k>=1;k--)//vypocet tabulky druhych derivaci
y2[k]=y2[k]*y2[k+1]+ulk];
free dvector(u,1l,n-1);
}//konec funkce spline()
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Kubicky spline

void splint (double xa[], double vya[], double vyZ2a[], int n,
double x, double *vy)

{

b)
;

Implementace —

int klo, khi, k;
double h, b, a;

klo=1;

khi=n;

while (khi-klo > 1) {//hledani intervalu do ktereho padne x
k=(khi+klo) >> 1;//puleni intervalu
if (xalk] > x) khi=k;
else klo=k;

I
h=xa[khi]-xalklo];
if (h == 0.0) |

fprintf (stderr, "Spatny vstup xa ve funkci splint.\n");
return ;

s

//vypocet interpolacniho polynomu podle vztahu (2)
a=(xal[khi]-x) /h;

b=(x-xalklo]) /h;

*y=a*vyalklo]+b*yalkhi]+ ((a*a*a—-a)*y2alklo]+ (b*b*b-
*v2alkhi])* (h*h)/6.0;

interpolacni spline 9/9



	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9

