Metoda nejmensich ¢tvercu - linearizace

* modelova funkce:

« parametry:

e nelinearni model;
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Metoda nejmensich ¢tvercu - linearizace

» modelova funkce: A(x,8) N ny; — In\(z;]0)]?
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Metoda nejmensich ¢tvercu - linearizace

» modelova funkce: A(x,8) , N Iny; — In\(z;|0)]?
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Metoda nejmensich ¢tverct — nelinearni fit

e difrakce na stérbiné
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Metoda nejmensich ¢tverct — nelinearni fit

» difrakce na stérbiné Sitka Stérbiny

2
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Metoda nejmensich ¢tverct — nelinearni fit

» difrakce na dvojstérbing / Sitka Stérbin vzdalenost stérbin
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Metoda nejmensich ¢tverct — nelinearni fit

» difrakce na dvojstérbing / Sitka Stérbin VZ(iIé/Ienost Stérbin
2 2
» modelova funkce: \(a|d, b, ag) = [sinc (%sin(a - D;'.D)):| [ms (W—bsin(af — ﬂg))]
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Newton — Raphsoniv algoritmus

« iterativni metoda jak najit minimum 7?2

1. zvol pocateCni odhad parametrt 6y = (#,,.602,, -0, ) X
wr, . 1r 1 . v 2 "31’2 <
2. Spocitej totalni diferencial y?v bodé¢ 6, A; =Vx“(0|y); = 50 vektor (m x 1)
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3. Spocitej upfesnény odhad 61 =89 — H 'A
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Metoda nejmensich ¢tvercii — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné

* o, - chyby X, o, — chyby y
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Metoda nejmensich ¢tvercti — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné « d; - vzdalenost bodu [x:, y;] od modelové funkce
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Metoda nejmensich ¢tvercti — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné e d - vzdalenost bodu [X;, y;] od modelové funkce
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Metoda nejmensich ¢tvercti — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné

* o, - chyby X, o, — chyby y
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Linearni regrese — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné
* o, - chyby X, o, — chyby y

* modelova funkce f(z|a,b) = ax + b
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Linearni regrese — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné
* o, - chyby X, o, — chyby y

* modelova funkce f(z|a,b) = ax + b
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Linearni regrese — chyby obou proménnych

* jak X, tak y jsou nahodné proménné
* o, - chyby X, o, — chyby y

* modelova funkce f(z|a,b) = ax + b
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