. 1 n
=|: Xj = — bi—ZfiJXj

X, by tl,’ J:l+1
_ " L
X = h
1 | function x = pivot.gauss(t,b)
2 [n,n] = size(t); // dimension de t
3 x=zeros(n,1l); '
4 for 1 = n:-1:1
5 y = b(i);
6 for j = i+1:n
7 y =y — t(i. j)=x(i);
8 end
o x(i)= y/(t(i,i));
10|  end
11 | endfunction

Pivot de Gauss (T est une matrice triangulaire de dimension n x n
et b est un vecteur de taille n.)



Exemple de la méthode de Gauss

Matrice A Vecteur b
1 2 3 1
Départ 4 7 12 0
3 7 8 0

} 1 2 3 T 1
S Soustraction Ligne 1 0 -1 0 -4
= 0 1 -1 -3

3 - o - .
= 1 2 3 1
% Echange Lignes 2/3 0 1 -1 -3
V) 0 -1 0 -4

e - - _ -
o 1 2 3 | 1
E': Soustraction Ligne 2 0 1 -1 | -3

| 0 0 -1 7
T 1 2 3 1
0 Résolution Ligne 3 o 1 -1 -3
% 0 0 1 7

- 1 2 0] 20 |
“8 Soustraction Ligne 3 0 1 0 4

Q - - - -
E_ 1 0 0 -28
Soustraction Ligne 2 0O 1 O 4

l 0 0 1 e



Exemple de la méthode de Gauss

Vecteur b

Matrice A

o O
O — O

- O O

» N oo
N~ N~

— < M

Départ

I =10 I 1T
OO ™~ O ™= O O v i (S

1
3
0
1
3
0
1

O~ O OO~ OO o

-1
-1

- T M e M

1
3 0
7
20 3
4
I
28 5

Soustraction Ligne 1
Echange Lignes 2/3
Soustraction Ligne 2
Résolution Ligne 3

Soustraction Ligne 3
Soustraction Ligne 2

~ <— uoljesijeuoSelpli] —» <— SSNEeL) 3P J0Ald —»



1| function x = syslin_gauss({a,b)

2 | [n,n] = size(a);

3 | m = zeros(n,n+1); // Remplissage de la matrice
4 | m(l:n,1:n) = a;

5 m(l:n,n+1) = b;

6

7 for i = 1:n

8 | col = abs{m); '

9 [hmax, piv] = maxi(col ((i:n),i)); // Pivot partiel
10 piv = piv + i — 1;

11

12 if (piv<> i) then // Echange des lignes

13 m = swapl{(m,i,piv,n+1);

14 end

15

16 | for j = (i+1):n // Elimination des variables
17 | mul = m(j,i)/m(i,i);

18 | for k = i:(n+1);

19 m(j ,k)=m(j, k)—mulsm(i k);

20 end

21 end

22| end

23 | t =m(l:n,1:n);

24 | c =m(l:n,n+1);

25 x = pivot_gauss(t,c); // Réutilisation pivot_gauss

26 endfunction

Méthode de Gauss avec stratégie du pivot partiel (a est une matrice carrée inversible :
de dimension n X n et b est un vecteur de taille n. :



1| function x = decomp_lu(a,b)

2 | [n,n} = size(a)

3 | p = eye(n,n);

4 | = eye(n,n);

5 u = a;

6

7 for i = 1l:n :

8 | col = abs(u); // Recherche du pivot
9 [hmax, piv] = maxi(col(i:n,i));

10 piv = piv + i -~ 1; -

11

12 | if (piv < i) then // Echange des lignes
13 | u = swapl(u,i,piv,n); ' .

14 | p = swapl(p,i,piv,n);

15 = swapl(l,i,piv,i);

16 end

17

18 | L(i,i)=1;

19 | for j = (i+1):n // Elimination des variables
20 | mul = u(j,i)/u(i,i);

21 [(j.i) = mul;

22 for k = i:n;

23 u(j. k) = u(j,k)=muixu(i k);

24 end

25 end

26 end

27 | endfunction

Méthode de décomposition PLU avec stratégie du pivot partiel



1| function | = decomp_tt (a)

2| [n,n] = size(a)

3| | = zeros(n,n);

4 d'= zeros(1l n);

5

6 | for i = 1:n

7 for j = i:n

8 | msum = a(i,]);

9 | for k=(i—-1):—1:1 :
10 msum = msum — | (i ,k)*«1(]j,k);
11 end

12 | if (i=j) then

13 | d(i) = sqrt(abs(msum));
14 (i, i) = d(i);

15 end ' :

16 1(j,i) = msum/d(i);

17 end

18 | end

19 { endfunction

Méthode de Cholesky optimisée



Méthode de Jacobi

A=M—=N M=D
N=E+F
ug donné

Upi1 = D™YE + Flu, + D7 'b

x{‘"'l = 5-11,-1— ( —al,zué‘ “31,3U§ —al,n—lu.f_l _al,nur’: + b )
ot = Klz (—az1uf —ap 3uf —azniting —aznty + b )

o= (0 )
X,ffll'l = an—il,n—l (—an-l,luf—an-mug —an-l,n-:zu,{f_z —an-l,nuff -+ bn-1)
R i B T



Méthode de Gauss-Seidel

A=M_N oy JM=D-E
N=F
ug donné

Définition de la suite :
: Upri1 = (D — E) YFu, +(D—E)~ b

1 k k ' k k
X{(*l — v ( —dj2ly —di13l3 . —al,n-1Upq —3,nly + bl )
Xy = a‘ ( —d2,1l —dap,3ly . —a2,n:1Up 4 —az,nly -+ b2 )
o= | : : : + 1)
1 kel +1 b+l
X’i:j% ~ ( dn-1,141 _a”'l;z ug cor mapd,n2Uph —dan-1, nu + bn 1)
kel T kel k<1 _ kel k+l
X T 7. ( —a”sl-ul _ an,2ls s an,n-2 Un.g ~dpn,n-1 Un 1 n )

4



