)= me )90 Ao 2 Lgu @9y

mw\ LVON SP?»%M — N+t C%\féﬂ,; E ~\3° e _\z\z
Codn  tmimaae A W prliemd, de ko N ¢ m d\zz W) yeen ) ﬁz\o c,fvu
HATLAR

i x) = ﬂrz\o 0, _sthwui, | ﬁzmeiQ,Jw R +ﬂfz\zcv\:-. / dlz:a céivw -

1\
Loy, £, )
Tl
Pou) = Ly, (094 Pl W (befiends aswaer Spec 42 P )
iy Ly, (1) ¥
T o Ve | 0 1= Dl t, o, Ly s w,

_\Z\ZSJ

~






20/11/08 13:08 Z:\MATLAB\lagran.m 1 of 1

function [C,L]=lagran(X,Y)
¢variables de entrada
~ X es un vector que contiene las
abcisas de los puntos
- Y es un vector que contiene las
ordenadas de los puntos
variables de salida
- C es una matriz cuyas entradas son
los coeficientes del polinomio
de interpolacidén de Lagrange
- L es una matriz cuyas entradas son
los coeficientes del polinomio
de interpolacién de Lagrange

AP OC O° O d° OC oP P P P o o

w=length (X) ;

n=w-1;

L=zeros(w,w);

$Formacién de los coeficientes del polinomio

for k=l:n+1l
v=1;
for j=l:n+l
if k~=j
V=conv {V,poly(X(3)))/(X(k)-X(])):
end
end
L(k,:)=V;
end

gCalculo de los coeficientes del polinomio
¢interpolador de Lagrange

L
C=Y*L




