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1.Interpolacéo

Consideremos (n+1) pontos distintos: X, X1, ...., Xn € 0s valores de f(x) nesses
pontos: f(Xo), f(X1), ..., f(Xn).

A forma de interpolacdo de f(x) consiste em se obter uma determinada fungéo
g(x) tal que g(xo)=f(xo); g(x1)=f(x1); g(x2)=f(x2) ;....; g(xn)= f(xn).

2. Interpolagao Polinomial

Dados os pontos (Xo, f(X0)), (X1, f(Xx1)), ... , (Xn, f(Xn)), portanto (n+1) pontos,
queremos aproximar f(x) por um polindmio pn(x), de grau menor ou igual a n,
representado por:

n
» (1)
Pn(x) = E ax' =a,+ax+a,x +-+a x"
i=0

Entdo temos:
2
Pn(x,) =a,+a,x, +a,X,++a,X, =Y, (2)
Pn(x,)=a,+ax, + azxf +-4a X =y,
Pn(x,)=a,+ax, +a2xﬁ+-~-+anx§ =y,

Portanto, obter pn(x) significa obter os coeficientes a,, a1, ...., ay° Determinar
estes coeficientes gera um sistema de equacgdes lineares com n+1 equacgbes e n+1
incénita:
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A solugdo do sistema fornece os coeficientes do polinémio. Desde que Xo, X1, ....,
Xn Sejam pontos distintos, temos det(A) = 0 e, entdo o sistema linear admite solugéo
unica.

Teorema 1: Existe um unico polinbmio pn(x), de grau < n, tal que pn(xx)=f(xx), k=0, 1, 2
..., N desde que xx=X;, j=K.

O polinbmio interpolador € unico, mas ha varias formas de obté-lo. Uma das
formas é a solugéo do sistema linear. Estudaremos a forma de Lagrange e Newton.
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3. Forma de Lagrange:

O polindmio interpolador é expresso na forma de Lagrange:

© (xex) @)
Pn(x):ZyiH
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ou

(x=x)(x=x,)...(x—x,) + )
(g =X )(Xg = x,) ... (X, = x,)

(x=x))(x=x,)...(x—x,)

Pn(x) =y,

RN Ty p—
+
T, (X)) = %) (X = X,,)

(x, =x)(x, =x) .. (x, —x,)

Como pn(Xo)=Yo; Pn (X1)=Y1; Pn(X2)=Y2 ,.... € Pn(Xn)= Yn, Pn(X) passa por todos os
pontos tabelados.

O polinbmio de Lagrange é uma forma de encontrar o polindbmio interpolador
sem a necessidade de resolver sistemas.

3. Forma de Newton:

No polindmio interpolador de Newton utiliza-se diferencas divididas, que é
definida como:

SfIx,1=1(x,) Ordem zero (6)
f[xgaxl]:M Ordem um
X1 =X
f[xa’xlsz]:f[x1vx2]_f[xox1] Ordem dois
Xy —Xg
SIx,,x.0x, 1= ST X000 Xy 1= X0 X X Ordemn
X, =X,

Uma forma mais simples de encontrar as diferengas divididas € organizar uma
tabela:
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X | Ordem zero |Ordem um | Ordem dois Ordem n

xo | STx] STx0,%,] STxo> x5, ] | fTxg,x,%,, 5] | - S5 %15 X5 50005
x| SfTx ] STx5x,] STx,x,,%5]

x, | fIx,] STx,y.x5] S X%, 5%,

x5 | flx;] X%, 0%,]

X %]

x, | Jxl

A definicdo de diferencas divididas nos fornece a forma de Newton para o
polindmio interpolador:

Pr(x) = f(xo) + (x —x0) f1x,, % ]+ (x = x )(x = x,) fx,, 0,0, ] + ... (7)

+(x=x))(x=x))..(x=x,_ ) f[x,,%.....x,]




