SCENARIO:

- vi skriver kod som skall styra en automatiserad dronaren

- dronen som dvervakar ett bagrensat skogs omrade dar det finns starka vindar
- vi vill att drénaren flyger pa en och samma hojd hela tiden; héjden behdéver
justeras hela tiden

- funktionen f kontrollerar motorns styrka

- input till funktionen, x, ar héjden fran jorden (i enheter av den naturliga avstan-
det vi vill ha dronaren i, kanske 50m)

- output, varde av f, kontrollerar motorns vavtal (i enheter som ar naturliga for
inbygda motorer, kanske 15000 rpm).

flx_] :=
Module [
{a, b, c},
a=-x"2+3x-2;
b=x-1;
c =a/b;
c

]

dronen ligger ovanfor den ideela hojden
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dronen ligger anu hogre

£[1.5]

0.5

dronen ligger under den ideela hdjden
£[0.9]

1.1

dronen ligger anu mera under

£[0.5]
1.5

dronen ligger precis pa hoéjden den skall vara

£[1]
. Infinite expression — encountered. >>
. Indeterminate expression 0 ComplexInfinity encountered. >
Indeterminate

Plot[f[x], {x, 0, 2}]
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fnew([x_] :=
Module [
{a, b, c, fnewil = "vadSkallvViTa?"},
a = -x*"2+3x-2;
b=x-1;
If[b==0, Print["speciell fall"]; Return[fnewil]];
c=a/b;

Cc
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vi kan anvanda identitet: f(x) = -x*2+3x-4=(2-x)(x-1) och da vet vi att (-
xA2+3x-4)/(x-1)=(2-x)(x-1)/(x-1)=2-x sa om x ar inte 1 da f(x)=2-x. vi ocksa ser att
om x narmar sig 1 da f narnar sig 2-1=1.
fnew[x_] :=
Module [

{a, b, ¢, fnewil =1},

a= -x"2+3x-2;

b==x-1;

If[b==0, Print["speciell fall"]; Return[fnewil]];

c=a/b;

(o]

]

fnew[1.1]
0.9

fnew[1]
speciell fall
1

man kan undra varfor allt detta krangel. vi vet ju, efter lite algebra, att f[x]=2-x, sa varfor inte skriva en
sadan kod? sant, men det finns funktiner dar man kan inte anvanda algebra for att férankla funktionen.

glx_] :=
Module [
{al bl c}l

a

Sin[x];
b = x;
c=a/b;
c// N

1

xs = {1,0.9,0.5,0.1, 0.01, 0.005, 0.0001}

{1, 0.9, 0.5,0.1, 0.01, 0.005, 0.0001}

gs = Map[g, xs]
{0.841471, 0.870363, 0.958851, 0.998334, 0.999983, 0.999996, 1.}

{xs, gs} // Transpose // MatrixForm
1 0.841471

0.9 0.870363
0.5 0.958851
0.1 0.998334
0.01 0.999983
0.005 0.999996

0.0001 1.
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Plot[g[x], {x, 0.01, 1}]
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gnew[x_] :=

Module [
{a, b, ¢, gnewiO = "VadSkallviTa?"},
a = Sin[x];
b = x;
If[b==0, Print["speciell fall"]; Return[gnewiO]];
c=a/b;
c// N

1

gnew[0.1]
0.998334

gnew[0]
speciell fall
VadSkallviTa?

gnew[x_] :=
Module [
{a, b, ¢, gnewi0 =1},

a Sin[x];

b = x;

If[b==0, Print["speciell fall"]; Return[gnewiO]];
c=a/b;

c// N

1
gnew[0]
speciell fall
1



