Ekstreemumiulesannete lahendamine

Vaatame m-muutuja funktsioon f(x), mille argumendiks on

miinimum. Funktsiooni miinimumi leidmiseks saab kasutada
iteratiivseid meetodeid, mille korral liigutakse jark-jargult
miinimumpunkti poole funktsiooni kahanemise suunas. Olgu algdhend

x0 = (x?;x9;...; x%) € R™ ja arvutame funktsiooni f(x) gradiendi
punktis x°:
0 0
0_ 0y _ 0y . 0
v® = gradf(x") = <8x1 f(x);...; me(x )) .



Antigradient ehk vektor —v® maarab suuna, milles funktsioon f(x)
kahaneb kaige kiiremini punktist x° lahtudes. Sellest tulenevalt leiame
uue ldhendi x' selliselt, et ligume punktist x° teatud sammu vérra
vektori —v? suunas, st arvutame x' = x% — t,v0. Arv f; on sammu
pikkus, mis tuleb valida selliselt, et funktsioon f kahaneks, st kehtiks
vorratus f(x') < f(x°). Punktist x' ligume edasi analoogiliselt. Sellist
eeskirja kasutavaid meetodeid nimetatakse gradientmeetoditeks.
Optimaalne sammu pikkus f,_1 on selline, mille korral funktsioon f(x)
on punktist x™~1 I&htuval antigradiendi —v"~! suunal minimaalne.
Selleks tuleb valida t,_4 nii, et ihe muutuja t funktsioon f(x™~' — tv"~1)
saavutaks miinimumi punktis t = t,_1. Kui gradientmeetodis on sammu
pikkus valitud sellise eeskirja kohaselt, siis nimetatakse seda meetodit
kiireima languse meetodiks. Seega tuleb kiireima languse meetodis
n-ndal sammul lahendada Ghe muutuja funktsiooni miinimumulesanne

f n—1 _ B n—1y _ inf n—1 _ nf1_
(x th—v") rt@/g (x v



Kiireima languse meetod ruutfunktsiooni korral
Olgu f(x) ruutfunktsioon, st
m m
() =Y apxixi+ Y Bixi+7,
ij=1 i=1

kus «;j, B ja v on konstandid.

Olgu
Q11 a2 ... Qqp
(0% [0 e
A= 21 22 2m
Om Cm2 ... G&mm

simmeetriline, st aj = a;.
Ruutfunktsiooni saab lihemalt kirjutada kujule

f(X)=Ax-x+5-X+.



Miinimumi leidumiseks
Ax-x>0 Vx#0.

Leiame osatuletised

0 0
Mf(x)_a—xk[Ax-x+ﬁ~x+'y]—

= Z al,ja X/ + Z al,jxl Z BI aXI =
i,j=1 i,j=1
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m m
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Stummeetrilisusest ay ; + aj x = ak i + ok, = 20y ;. Seega

a m
—f(x)=2 ak iXj + Bk-
3Xk ; K,iXi 6k
Jarelikult
gradf(x) = 2Ax + 3
ning

vl = gradf(x"1) = 2Ax"1 + 5.

Maarame ka sammu pikkuse t. Selleks

f(an1_tvnf1):A(an V- 1) ( v 1)+I8 (

Leiame tuletise muutuja t suhtes

Tt ) 4,
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gtf(xn—1 —I'Vn_1) — _AVn—1 'Xn—1 _AXn—1 'Vn—1 +2tAvn—1‘Vn—1 _6"/”_1 )
Teadupérast saab seosest %f(x”*1 — tv"~1) = 0 maérata optimaalse
sammu pikkuse

Ayn—1. xn—1 —I—AX”71 Lyt + 8- yh—1

tni‘l = 2Avn—1 . Vn—1



I
Funktsioonide lahendamine

Funktsiooni Iahendamine ehk interpoleerimine on funktsiooni
jatkamine.

Olgu antud I6igul [a,b] N+ 1 punktia=xp < xy < ... < X, = b.
Selliseid punkte nimetatakse interpolatsioonisélmedeks. Olgu samas
teada ka funktsiooni f(x) vaartused neis sdlmedes

f(x0), f(x1), ..., f(xn). Kui funktsiooni f(x) vaartused valjaspool sdlmi
pole teada, saabki rddkida interpolatsioonillesandest: leida mingi
funktsioon ®(x) nii, et kehtiks tingimused

d(x;) =1f(x), j=0,1,...,n
Uldisem interpolatsioonitilesanne

oD (x)) = fD(x), j=0,1,...,n, i=0,1,...



Leidub parajasti Uks dlimalt n—astme poliinoom
n
®(x) = D Lni(x)F(x),
i=0
mis rahuldab interpolatsioonitingimusi ja kus

Ln,i(X) =

(X = x0)(X — X1) ... (X = Xi1)(X — Xiy1) - .-

(x — xn)

Sellist polinoomi nimetatakse Lagrange’i
interpolatsioonipoliinoomiks.

(Xi — Xo)(Xi — X1) ... (Xi — Xi—1)(Xi — Xiy1) - .-

(Xi — Xn)
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