
Çàíÿòèå 5. ×èñëåííûå ìåòîäû

Çàäà÷à 1. Ñãåíåðèðîâàòü âûáîðêó èç 500 òî÷åê ñ êîîðäèíàòàìè Xi, Yi è Zi. Xi ∈ [0; 1],
Yi ∈ [0; 1] è ïîä÷èíÿþòñÿ ðàâíîìåðíîìó ðàñïðåäåëåíèþ, Zi = 3+4Xi+5Yi+N(0; 1). Íàéòè êî-
ýôôèöèåíòû ðåãðåññèè β̂, èõ êîâàðèàöèîííóþ ìàòðèöó cov(β̂, β̂) è äîâåðèòåëüíûå èíòåðâàëû.
Ðåçóëüòàò ïðîèëëþñòðèðîâàòü ãðàôèêîì.

Çàäà÷à 2. Ñ ïîìîùüþ ôóíêöèè lsqnonlin àïïðîêñèìèðóéòå íàáîð òî÷åê ñëåäóþùåé
íåëèíåéíîé çàâèñèìîñòüþ:

y(x) =
1

1 + eβ1+β2x2

X = [ 0.50 0.64 0.77 0.91 1.05 1.18 1.32 1.45 1.59 1.73 1.86 2.00 ]

Y = [-0.07 0.04 -0.03 0.15 0.10 0.36 0.49 0.84 0.94 0.85 0.93 1.04 ]

Âûâåäèòå ïðîìåæóòî÷íûå ðåçóëüòàòû; äîáàâüòå àíàëèòè÷åñêóþ ìàòðèöó ßêîáè è ïðî-
âåðüòå å¼ (ñì. ôóíêöèþ optimset è ïàðàìåòðû Display, Jacobian è DerivativeCheck).

Äëÿ îáëåã÷åíèÿ îòëàäêè: β̂ = [5.009,−2.993], sβ̂ = [0.793, 0.474], ∆β = [1.77, 1.06].
Çàäà÷à 3. Ñ ïîìîùüþ ôóíêöèè fsolve ðåøèòü ñèñòåìó óðàâíåíèé

x2 + y2 + z2 − 1 = 0

2x2 + y2 + 4z = 0

3x2 − 4y + z2 = 0
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