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Forord

Sammen med Kalkulus av Tom Lindstrøm utgjør dette kompendiet læremidlene i
kurset MAT-INF 1100, Modellering og beregninger, ved Universitetet i Oslo. Målet
med kompendiet er å gi et perspektiv p̊a kalkulus som er fokusert mot beregninger
ved hjelp av datamaskin, og dessuten vise litt av hvordan matematikken som
gjennomg̊as i MAT 1100 og MAT-INF 1100 har anvendelser i ulike fagfelt. B̊ade
dette kompendiet og undervisningen i MAT 1100 er basert p̊a at studentene kan
programmere fra før eller samtidig følger undervisningen i INF 1000 (grunnkurset
i programmering ved Institutt for informatikk).

Deler av dette kompendiet har tidligere vært brukt i kurset MAT 100B, og i
planleggingen av den første versjonen b̊ade av MAT 100B og dette kompendiet
høsten 2000 hadde jeg nyttig hjelp av en referansegruppe best̊aende av Ørnulf
Borgan, Sverre Holm, Hans-Petter Langtangen, Ole Christian Lingjærde og Har-
ald Osnes. I tillegg til å være nyttige diskusjonspartnere bidro flere av disse ogs̊a
direkte til kompendiet. Sverre Holm bidro med ideer til deler av stoffet om lyd,
og til dette fikk jeg ogs̊a tips fra Hermann Lia. Seksjonen om stokastisk modeller-
ing og sammenhengen mellom integrasjon og sannsynlighetsregning i kapittel 7
ble skrevet av Ørnulf Borgan, og han er ogs̊a opphavsmann til seksjon 4.3 om
generering av tilfeldige tall. Hans Petter Langtangen leverte kjernematerialet til
delen om fallskjermhopping i kapittel 8. I tillegg skrev Erik Bølviken hoveddelen
av seksjonen om kapitalvekst i kapittel 6.

I MAT-INF 1100 er det plass til mer stoff om beregninger enn i det tidligere
MAT 100B, og i høstens versjon av kompendiet kommer det et nytt kapittel om
Taylorpolynomer og approksimasjoner med anvendelser innen kompresjon av lyd
og representasjon av geometri.

P̊al Hermunn Johansen har bidratt med utstrakt og meget kompetent pro-
grammeringshjelp, finansiert av Matematisk institutt. Mine nærmeste kolleger
Geir Dahl, Tom Lyche og Ragnar Winther har lest de fleste kapitlene og gitt
nyttige kommentarer og tips. Geir Ellingsrud, Arne B. Sletsjøe og særlig Tom
Lindstrøm, som har undervist de andre MAT 100 variantene, har vært gode
støttespillere sammen med administrasjonen ved Matematisk institutt. I admin-
istrasjonen vil jeg særlig berømme Helge Galdal som med imponerende iver dro i
gang de nye kursvariantene høsten 2000 og Heidi Raude som t̊almodig og velvil-
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lig har vært støtfanger mot studentene og organisator for v̊are stadig nye p̊afunn
omkring evalueringsformer. Jeg vil berømme instituttet for satsingen p̊a begyn-
nerundervisningen, og takke for at jeg som utenforst̊aende har f̊att være med p̊a
dette. Takk ogs̊a til mitt eget institutt, Institutt for informatikk, som alltid har
vært et godt hjem, og som meget velvillig har sluppet meg utenfor husets vegger.

Studentene som har fulgt undervisningen i MAT 100B har vært tolerante og
overbærende med v̊are eksperimenter med undervisningsform og innhold. Selv
om det sikkert er mange trykkfeil igjen ville det vært enda flere om ikke mange
årv̊akne studentøyne hadde saumfart teksten og rapportert feil til meg. Framfor
alt har mange av dem vært entusiastiske og gitt positive tilbakemeldinger og
derved gjort en stor utfordring til en morsom og trivelig oppgave.

Blindern, August 2003


