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Théme :Interpolation § 1
Lien vers les énoncés des exercices:
https://www.deleze.name/marcel/sec2/applmaths/csud/interpolation/1-Interpolation.pdf

Corrigé de l'exercice 1.1-1  [sans ordinateur]

Nous ne prenons en compte que les deux points qui encadrent t=1.3, a savoir My et M
g(t)=co+cy t
g(l)=-1 et g(2)=3
Cg+C11=-1 et cp+Cc12=3

{Ce +Cqp = -1 ‘ . (71)
Cg +2C1 = 3 | -1

c1=3-(-1) =4
Cg=-1-¢1=-1-4-=-5
g (t) =-5+4t
g (1.3) =-5+4-1.3=0.2
Nous ne prenons en compte que les deux points qui encadrent f=3.2, a savoir M, et M5
g(t)=co+cy t
g(2) =3 et g (5) =-7

Cg+C12=3 et cp+Cc15=-7

{ce +2¢1 = 3 | - (-1)
Co +5¢c1 = -7 | .1
10
3C1:719 —C1 = - —
3
29
Ca—372C1—7
t 29 10t
-
29 0
g(3.2) = —-"-3.2=-1
3
Corrigé de I'exercice 1.1-2 [avec Mathematica]

pts = {{-1, 2}, {1, -1}, {2, 3}, {5, -7}};
Clear[g, t1;

g[t_] = InterpolatingPolynomial [pts, t];
Expand [g[t]]

23 8t 55t 11t3
9 9 18 18

Printed by Wolfram Mathematica Student Edition


https://www.deleze.name/marcel/sec2/applmaths/csud/interpolation/1-Interpolation.pdf

2 | 1-interpolation-cor.nb

Corrigé de l'exercice 1.1-3 [sans ordinateur]
b@ (t):l, b1 (t):'t+1,
by (t) = (t+1) (t-1); bz (t) = (t+1) (t-1) (t-2);
g (t) =cebe (t) +caby (t) +caby (t) +c3bz (t) =
Cog+C1 (E+1) +¢Ccy (t+1) (tE-1) +c3 (t+1) (t-1) (t-2)
g (-1) =co=2
g (1) =cp+Cc12=-1
g(2> :C9+C13+C23:3

g (5) =co+C16+C224+c372=-7
1 Co 2
12 C1| -1
13 3 | |3
16 24 72) \c;3 -7

Le systeme linéaire est triangulaire, ce qui facilite grandement la résolution

Cp=2
-1-c¢p 3
C1: = - —
2 2
3-Cpg-3¢Cy 11
= ————— = —
3 6
-7-Co-6C1-24¢C> 11
C3 = - -
72 18

Réponse

‘t231t111t1‘t112‘t 1+t) (1+¢
B (1) =2-— (1) + — (-1+%) (1+1) - — (-248) (-1+%) (1+)

Corrigé de I'exercice 1.2-1

Généralisons la méthode de I'exercice 1-3. Choisissons les fonctions de base suivantes:
be (t) =1; by (t) =t -Xe; by (t) = (t-Xe) (t-x1);
bz (t) = (t-Xe) (t-x1) (t-x2);
bnoa (t) = (t-Xe) (t-%X1) - ... - (t=Xn2)3;

g (t) =cobg (t) +c1by (t) +caby (t) +...+cCh1by1 (L)
On a donc
g (Xo) = Cobo (Xo) = Co = Yo
g (X1) = Cobp (X1) +C1 b1 (X1) = Cobe (X1) +C1 (X1 -Xe) = Y1

g (X2) =
Cobg (X2) +C1 by (X2) +Caby (t) =cabe (X1) +C1 (X1 -Xe) +Cp (X2 —Xg) (X2—-X1) =Y2

Un tel systéme, qui est triangulaire, posséde toujours une solution. En effet, de la premiére équa-
tion, on tire la valeur de ¢y qu'on remplace dans les équations suivantes; de la deuxiéme équation
on tire ¢4 qu'on remplace dans les équations suivantes; de la troisieme équation, on tire ¢, qu'on
remplace dans les équations suivantes, etc.

Puisque le systéme linéaire posséde toujours (au moins ) une solution, il s'ensuit que le probléme
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d'interpolation posséde toujours (au moins) une solution.

Corrigé de l'exercice 1.2-2
MO (_192)3 Ml (]7 _l)a M2 (33 _3)9 M3 (Sa 0)
Xx={-1,1,3,5};y={2., -1., 3., 0.};

brt_1 = {1, Cos[z—nt], sin[z—nt], Cos[4—7rt]};
7 7 7

m = Map [b, x]; MatrixForm[m]
1 Sln[l—ﬂ —Cos[l—”] —Sln[%]
1 Sln[3—ﬂ Cos[—:] —Sln[ﬁ]
1 —Cos[;} Sln[ﬂ Sln[ﬁ‘]
1 —Sin[ﬁ] —Cos[LA] —Cos{f]
c = LinearSolve[m, y]

(-0.686759, 2.18014, -1.91857, 0.775369)

f[t_] =c.b[t]

2t 4t .o 2nt
-0.686759 + 2.18014 Cos | | +©.775369 Cos | | -1.91857 Sin|
7 7 7
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