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Współrzędne płaskie wszystkich wyznaczanych punktów (X,Y ) to
niewiadome pośredniczące – elementy wektora niewiadomych. We
wszystkich wzorach powyżej niewiadome nie są w postaci liniowej
co wykucza zastosowanie MNK.



Linearyzacja

Rozwinięcie funkcji w szereg Taylora
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