CE AN RATTR. L'3 2012

ENONCE

REPRESENTATION DES NOMBRES

Exercice 1 — Représentation flottante simple précis ion +
(5+3)(1+ 7 9

64°°
B) Quelle est la plus petite valeur positive nolised représentable au format IEEEiImple
précision ? Expliquez.

C) Y-a-t-il moyen de représenter une valeur enptus petite ? Lequel ? Quelle est alors la plus
petite valeur représentable ?

A) Convertir en représentation flottante IEREau format simple précision.

SYSTEMES D’EQUATIONS

Exercice 2 — Pivot de Gauss partiel +

3 2 1 |10
A) Résoudre le systéme suivant par la méthodevt ge Gauss partiell:1 3 2 |15
2 1 3 |13

B) Ce systéme est-il a diagonale dominante ? rgstibtre réponse.



INTERPOLATIONS

Exercice 3 — Lagrange et Newton ++
Etant donné I'ensemble de points suivant :

x -1 0 1 2

y 0 -1 0 3
A) En donner, sous forme réduite et factorisépplgnéme d’interpolation de Lagrange.
B) En donner, sous forme réduite et factoriségolgnéme d’interpolation de Newton.

CORRIGE

REPRESENTATION DES NOMBRES

Exercice 1 — Représentation flottante simple précis ion +

Dans le format simple précision, I'excédent (quinpet de coder et fixer les bornes de
I'exposant dans ce format) esk; = 2Ft 1= —1=127

La formule de décodage I|ERE simple précision est donc (avec dans tous les cas
0<E<X-1- 1<Es< 2( F_ )):

«  En format normaliséft (a) = (—l)S (1+Mm)257%.

« En format dénormalisé(:—l)S (0,M) Z™* avecM #0.

B) Plus petite valeur strictement positive normalis ée
La plus petite valeur (strictement) positive repréable au format IEEE, simple précision

normalisé est donc(:—l)0 (1+0) 277 = 2%

C) Plus petite valeur strictement positive dénormal isée
Le plus petit nombre strictement positif représelatau format IEEk, Simple précision dé-

normalisé est donc2 2327126 = 27149,



(5+3)(1+ 7% 9 ) _ _ -
) en représentation flottante IEEE ;54 simple précision

64
(+9(1+ 79 _x64_ 2 _ 1 .,
6428 - 6428 _(26)27 - 23(227-3 -

Par conséquent, cette valeur n'est pas représeraaliormat IEER, simple précision, et sera
donc arrondie & .

SYSTEMES D’EQUATIONS

Exercice 2 — Pivot de Gauss partiel +

A) Résolution par pivot de Gauss partiel

3 21100 .-, 3 2 1
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Note 1 — En I'occurrence, le pivot partiel revient augiigimple.
Note 2 — A refaire avec énoncé oul® est remplacé pdk3.

B) Diagonale dominante

Pour toutes les lignes le coefficient de la dia¢meat égal a la somme des autres coefficients de
la ligne. Le critere de diagonale dominante estnitére strict, donc la matrice n’est pas a dia-
gonale dominante et la convergence des méthodesives de Jacobi et de Gauss-Siedel n'est
donc pas assurée.



INTERPOLATIONS

Exercice 3 — Lagrange et Newton ++
x -1 0 1 2

y 0 -1 0 3

A) Interpolation de Lagrange

L) =ax(x=l) _(x+3(x=9(x=3 (¢-Y(x-x+2) _,

3x2x1 Ix-1x-2 2

B) Interpolation de Newton

x D% Oy D% 0%, P, (x)=0

B R(x)=1+(x-2)Ry(x) =1
D P, (x) =0+ (x-1 R (x) =(x-1

0 -1 -1 1 o) NX=RX)=0+{(x+]YR(x)=x"-1




