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1a Questão: Sabe-se que na interpolação polinomial três métodos são os mais utilizados: O Método de Vandermonde, o Método de Lagrange e o Método de Newton. Pede-se:

a) Implementar uma função (function v = mne_vandermonde (x, y)) que encontre os coeficientes do polinômio de grau (n = npontos-1) utilizando o Método de Vandermonde que interpola os pontos fornecidos em x e y. 

b) Implementar uma função (function v = mne_lagrange (x, y)) que encontre os coeficientes do polinômio de grau (n = npontos-1) utilizando o Método de Lagrange que interpola os pontos fornecidos em x e y. 

c) Implementar uma função (function v = mne_newton (x, y)) que encontre os coeficientes do polinômio de grau (n = npontos-1) utilizando o Método de Lagrange que interpola os pontos fornecidos em x e y. 

d) Aplicar os três métodos na solução de problemas com 3, 4, 5 e 10 pontos e plotar os gráficos com os polinômios encontrados utilizando cada um dos métodos.
Observações:

· O vetor v (retorno da função deve conter os coeficientes do polinômio interpolador).
     Exemplo: Para o polinômio p = ao+ a1x+ a2x2+...+ anxn o vetor v seria [ao a1 a2... an];

· Para solução dos sistemas de equações lineares (quando for o caso) podem-se utilizar tanto as funções implementadas no trabalho anterior quanto funções do próprio MATLAB para este fim (Ver o Apêndice no final do trabalho).

2a Questão: A utilização de técnicas de ajuste ou aproximação são utilizadas freqüentemente por profissionais que trabalham com ensaios laboratoriais. O método mais utilizado para isto é o método dos mínimos quadrados. Dada a tabela abaixo, obtida num ensaio de laboratório,
	X
	1.0
	1.2
	1.4
	1.6
	1.8
	2.0
	2.2
	2.4
	2.6
	2.8
	3

	Y
	0.525
	0.844
	1.280
	1.863
	2.632
	3.638
	4.944
	6.626
	8.778
	11.508
	14.948


Pede-se:
a) Implementar uma função (function [a,b] = mne_ajustareta(x,y)) que determine a reta que melhor se ajuste aos n pontos fornecidos através dos vetores x e y. O retorno da função deve ser os coeficientes da reta y = ax+b.

b) Implementar uma função (function [a,b,c] = mne_ajustaparabola(x,y)) que determine a parábola que melhor se ajuste aos n pontos fornecidos através dos vetores x e y. O retorno da função deve ser os coeficientes da reta y = ax2+bx+c.

c) Implementar uma função (function [a,b] = mne_ajustaexponencial(x,y)) que determine a exponencial que melhor se ajuste aos n pontos fornecidos através dos vetores x e y. O retorno da função deve ser os coeficientes a e b da função exponecial y = a ebx.

d) Aplicar os três algoritmos implementados ao conjunto de pontos dados e dizer qual a curva que melhor se ajusta aos pontos dados justificando sua resposta. Utilizar o critério do coeficiente de correlação de Pearson apresentado em aula.
e) Plotar um gráfico com a reta, a parábola e a exponecial ajustadas e com os pontos dados.

APÊNDICE: Comandos do MATLAB relacionados com Sistemas de Equações Lineares.

· Declaração de matrizes:

· Matriz qualquer: 

· >> a=[1 3 6 2;2 5 2 8]

a =

     1     3     6     2

     2     5     2     8

· Matriz identidade:

· EYE(N) é uma matriz identidade NxN.

>> a=eye(3)

a =

     1     0     0

     0     1     0

     0     0     1

· EYE(M,N) ou EYE([M,N]) é uma matriz MxN com 1 na diagonal e 0 nos demais elementos.

>> a=eye(3,4)

a =

     1     0     0     0

     0     1     0     0

     0     0     1     0

· Matriz nula:

· ZEROS(N) é uma matriz NxN de zeros. 

>> a=zeros(3)

a =

     0     0     0

     0     0     0

     0     0     0

· ZEROS(M,N) ou ZEROS([M,N]) é uma matriz MxN de zeros.

>> a=zeros(3,4)

a =

     0     0     0     0

     0     0     0     0

     0     0     0     0

· Operadores matriciais:

· Matriz transposta:

>> [1 5 4;2 7 9]'

ans =

     1     2

5 7

4 9

· Matriz inversa:

> inv([1 5 4;2 7 9;5 3 7])

ans =

    0.3607   -0.3770    0.2787

    0.5082   -0.2131   -0.0164

   -0.4754    0.3607   -0.0492

· Determinante:

> det([1 5 4;2 7 9;5 3 7])

ans =

    61

· Sistema de equações lineares (inversa da matriz dos coeficientes vezes a transposta do vetor linha das constantes):

> inv([1 5 4;2 7 9;5 3 7])*[17 26 6]'

ans =

   -2.0000

    3.0000

    1.0000
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