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Първи случай : Изменение на грешката при стъпална промяна на заданието или 

смущението 
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Втори случай : Изменение на грешката при линейна промяна на заданието или 
смущението 
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Представяне в табличен вид 

 стъпално стъпално линейно линейно 
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