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Un problema de interpolacion

€ Evolucion de la temperatura diurna
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Grafico de la temperatura
en Matlab

% Hor a

t =[6 8 10 12 14 16 18 20]

% Tenper at ur a

T=1[7 9 12 18 21 19 15 10
plot(t,T,"*"), grid

x| abel (' Horas'), vyl abel (' G ados')



Interpolacion lineal

Recta que pasa por los

puntos (Xq,Yo) ¥
(X1,Y1)

P1(X) = o + aiX

dp + ai1Xp
Ag + A1 X
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Interpolacion cuadratica

Polinomio de grado2

Py(X) = & + aX + &X°
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&1 14 196zga2g £210 v=[12 18 21]"  x=5:0.1:22;
A=vander ( X) y=pol yval (p, X) ;
cond( A) pl ot (X, )

p=A\Y



Desplazamiento del origen

Po(X) = bo + ba(X- X1) + ba(x- x1)?

e 2 4(_)5@19:8869
§2 4,5 £35

Po(x) = 18 + 9/4(x- 12) - 3/8(x- 12)°

A=[4 -2;4 2], c=[-6,3]";

» cond( A)

» p=(A\c)

» p=[p' 18]; polyval (p, X-12)



Forma normal del polinomio de
Interpolacion

?Pn(x) = ag+ aiX + ax°+ -+ apx"
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€ Dados n+1 puntos de abscisas distintas (X,,Yg),--» (XY,
existe un unico polinomio de grado no superior an tal que
P(x) =y, 1=12,...,n



Forma de Lagrange del
polinomio de interpolacion

€ Polinomios de Lagrange

(X_ XO)”°(X_ Xi-l)(x_ Xi+1)°“(x_ Xn)
(Xi = Xg) - (X = X)X = Xipg) - (X = X,)

L (X) =

&®Existencia del polinomio de interpolacién.

Pn(x) =Yo LOn(X) V1 Lln(x) TYo |—2n(X) Tt Yy Lnn(X)




Forma de Newton del
polinomio de interpolacion

Pn(X) = Co + C1(X- Xo) + C2(X- Xo)(X- X1) + XXX+
XXX+ Cn(X- Xo) (X~ X1) XX¥X(X- Xn-1)

€ Determinacion algebraica

Pn(X0) = Yo = Co
Pn(X1) = Y1 = Cot+ C1(X1- Xo)
Pn(X2) = Y2 = Cot+ C1(X2- Xo) + C2(X2- Xo)(X2- X1)

€ Ventajas
@ El sistema es triangular
€ Permite afiadir nuevos puntos sin rehacer todos los célculos.



Tabla de diferencias divididas

o = fxo] = Yo
| = Y1~ G :f[xl] - 1%
X -

1~ Xo X1 = Xo

f_[xl,le- f[xo,xl]_
X5~ X

C, =f[Xg:%

f[XO,Xl,XZ] -

_ f[xl,xz,...xk] - f[xo,xl,...xk_l]
X, - Xo

f[xo,xl,...xk]



Tabla de diferencias divididas

y, = f[x,]

Yo = f[X,] \

_>f'

\ [ Xg,Xy]

Y, =f[X,] —f[X, X, % F[Xg, X1, X5]
—

y3 - f[X3] —»f:X2’X3:

f[xl,xz,x3]>*> f[Xg, X1 X,,Xs]

12
14
10
16

18
21 —= 1.5000

12 % 2. 2500%- 0.3750
19 "= 1.1667 2-0.5417 "=-0.0417




Evaluacion del polinomio de
Interpolacion

Pa(X) = cot = (2 (CnXX- X n-1)

C1(X- Xo) + + Cn1) XX~ X n-2)

Ca(X- Xo) (X- X1) + + Cn2) XX~ Xn-3)
4 XX + XXX

+ C(X- X0) (X- X1) 3(X- Xn.1) = + C1)%X- Xo)
T G




Error de interpolacion

- f(n+1) (X)
00 - P00 =y (- X)X %)+ (X X,)
f(n+1)(h)
f[xo’ Xy ooy Xy, Xn+1] = (n+1)!




Conclusiones

@ El polinomio de interpolacion suele usarse para estimar
valores de una funcidn tabulada, en las abscisas que no
aparecen en latabla

€ El aumento de grado no siempre mejora la aproximacion.
@ El polinomio es muy sensible alos errores de |os datos.

Alternativas

Método de Minimos Cuadrados
g Interpolacion polindmica segmentaria. Splines




