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Giac/Xcas est un logiciel libre de calcul formel dont une caractéristique est
de nécessiter peu de ressources sans sacrifier les performances (en particulier sur
les calculs polynomiaux). Ce document décrit une partie des algorithmes de cal-
cul formel et numérique qui y sont impleémentés, 1’objectif a long terme est de
couvrir I’essentiel des algorithmes implémentés. Ce n’est pas le manuel d’utilisa-
tion de Xcas, ni un manuel de programmation ou d’exercices illustrés avec Xcas
(voir le menu Aide, Manuels : Référence calcul formel, Programmation, Exerci-
ces, Amusements...). Ce texte regroupe donc des résultats mathématiques qui ont
été ou sont utilisés dans Giac (ou sont susceptibles de I’étre), ils sont en général
accompagnés de preuves et souvent d’illustrations avec Xcas.

Pour plus d’informations sur Giac/Xcas, cf. :
www-fourier.ujf-grenoble.fr/~parisse/giac_fr.html

N.B. : La version HTML de ce document comporte des champs de saisie inter-
actifs, ceux-ci apparaissent comme des commandes “mortes” dans la version PDF
(elles sont exécutées une fois pour toutes par la version non interactive de giac).
La version HTML est optimisée pour le navigateur Firefox. Elle est générée avec
hevea.inria.fr de Luc Maranget, ou le fork de Yannick Chevallier pour le
support mathjax, ainsi qu’une version modifiée de itex2MML de Jacques Distler
pour la conversion en MathML. Si vous avez une machine trés puissante, vous pou-
vez exécuter toutes les commandes interactives en cliquant sur le bouton Exécuter.
En-dessous de ce bouton se trouve la console de I’interpréteur du logiciel de calcul
formel.
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Chapitre 1

Plan et index

L’index commence page suivante dans la version PDF.

Quelques conseils de lecture :

— Des aspects calcul numérique sont abordés dans les sections 3 (représenta-
tion des données), 20 (intégration numérique), 21 (point fixe, Newton), 22
(Gauss, LU, conditionnement, Schur...), 23 et 24 (interpolation, approxima-
tion polynomiale), 25 (transformée de Fourier discrete),

— Des aspects calcul exact sont abordés dans les sections 3 (représentation
des données), 5 (PGCD), 6 (résultant), 7 (racines), 9 (bases de Grobner), 16
(corps finis), 17 et 18 (factorisation des entiers et polyndmes), 19 (calcul de
primitives), 22 (algebre linéaire), 27 (moyenne arithmético-géométrique),

— le lecteur physicien trouvera peut-étre un intérét aux chapitres tirés de mon
cours de licence L2 courbes et équations différentielles pour la physique,
sections 10, 11, 12, 13, 2?2, 15, ainsi que le calcul de la répartition du rayon-
nement solaire sur Terre 26

11
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affine, récurrence, 269 conditionnement, 297
Akritas, 94

congruentiel, générateur, 59
conique, 135, 152
constante de Lebesgue, 339
contenu, 65

continue, fraction, 51
contractante, 271

aléatoire, 59

algébrique, extension, 40, 117, 226, 228
arrondi, 27

assume, 38

astroide, 148

asymptote, 125~ convexe, 127, 128, 276
asymptotique, direction, 125 corps fini, 195
atan, 353 ’

correction d’erreur, 200
autonome, 180, 181

cos, 351
courbe implicite, 152
courbure, 146
courbure, rayon, 145

Bézier, courbes de, 342
Bézout généralisé, 226
Bézout, identité de, 46

Bézout, théoréme, 88 cr?ble, 205 '

Bareiss, 283 crible quadratique, 208
base 25’ curviligne, intégrale, 155
base de Grobner, 107 cyclique, €lément, 196
BCD, 28 cycloide, 144, 194

Berlekamp, 217

Bernstein, polynomes de, 342 d§n0f@aliSé, 28
Bessel, 358 déterminant, 284

birégulier, 127 déterministe, 45

bit, 29 développée, 147

développement asymptotique, 359
déterminant, modulaire, 285
Danilevsky, 301

branche, infinie, 125
branche, parabolique, 125

Cantor-Zassenhaus, 216 ddf (distinct degree factorization), 214
caractéristique, équation, 167 Descartes, 94

caractéristique, polyndme, 300 DFT, 367

caustique, 149 différences divisées, 336

centrale, force, 176 différentielle, 153

certificat de primalité, 207 différentielle, forme, 155

chinois, 47 discriminant, 86
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distance d’un code, 201

distance de Hamming, 200
divisées, différences, 336
diviseur élémentaire, 291
division euclidienne, 25

double, 29

Dunford, 310

Durand-Kerner, Weierstrass, 279

Ei, 359

ellipse, 136, 378
elliptique, intégrale, 386
enveloppe, 147

erf, 357

erreur, 30, 31, 292

erreur absolue, 31

erreur relative, 31

erreur, correction, 200
erreur, fonction, 357
Euler, constante, 361
Euler, méthode d’, 184
Euler, Mac Laurin, 261
Euler, spirale, 149
Euler-Lagrange, 190
evaluation, 35

exacte, forme différentielle, 156
excentricité, 376

exp, 349

exponentielle, 349
exponentielle intégrale, 359
exposant, 29

extension algébrique, 228

extension algébrique, 40, 117, 226

facteurs invariants, 291
factorisation, 205, 278
factorisation absolue, 228
factorisation algébrique, 226
factorisation de Cholesky, 296
factorisation de Schur, 326
factorisation LU, 293
Faddeev, 304

fermée, forme différentielle, 157
FFT, 369

fixe, point, 270

flottant, 29

forcage, 179

force centrale, 176

forme différentielle, 155

formelles, séries, 364

Fourier, transformée discrete, 367
fraction continue, 51

Frenet, 146

Fresnel, spirale, 149

générateur congruentiel, 59
Gauf, 283

Gauss-Seidel, 318
gaussienne, quadrature, 263
GF, 195

Givens, 301

Grobner, base de, 107
gradient, 154

gradient a pas constant, 321
gradient conjugué, 322
gravité, centre, 159
Green-Riemann, 158

Horner, 47, 57

Horner, différences divisées, 338
Hadamard, borne, 285
halfged, 65

hamiltonien, 192

Hamming, code, 201
Hamming, distance, 200
Hensel, 81, 218

Hermite (forme de), 289
Hermite, interpolation de, 342
Hermite, réduction de, 242
Hessenberg, 300

heuristique, PGCD, 69, 75
Householder, 301, 315
hyperbole, 142

hypothese, 38

idéal, 108

implicite, courbe, 152
inertie, moment, 159
inflexion, 128

insolation, 373

intégrale curviligne, 155
intégrale premiere, 174
intégration, 233
integration, 251
interpolation, 333, 334
intersection de courbes, 88
intervalle, arithmétique, 35
irréductible, 196
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isolation de racines, 94
itérations inverses, 326

Jacobi, 318
Jordan, 306
Jordan rationnel, 309

Képler, 378
Karatsuba, 48
knapsack, 223
Krylov, 299

Lagrange, 333

lagrange, 334

lagrangien, 189

Landau, 74

Laplace (déterminant), 285
Las Vegas, 45

Lebesgue, constante de, 339
Legendre, 344

Leverrier, 304
lexicographique, 107
linéaire, équation, 166
linéaire, code, 199

linéaire, récurrence, 269
linéaire, systeme différentiel, 170, 180
Liouville, 239

LLL, 291

In, 353

logarithme, 353, 387

LU, 293

Mac Laurin, Euler, 261
mantisse, 27, 29

Mignotte, 74

Miller, 48, 205

minimal, polyndme, 299
modele proie-prédateur, 177
modulaire symétrique, 44
modulaire, déterminant, 285
modulaire, méthode, 43
modulaire, PGCD, 72, 76
Monte-Carlo, 45, 266
moyenne arithmético-géométrique, 383
multiplicité, 211

Newton, 275, 277, 278
Newton, base de, 270
Newton, identités, 303
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Newton, méthode de, 44
Newton-Cotes, 258
nombre de condition, 297
normale, loi, 63
normalisé, 27

noyau, 288

orbite de la Terre, 376

ordre, 254

ordre de mondmes, 107
orthogonaux, polynémes, 343
osculateur, cercle, 146

p-adique (systeme linéaire), 286
p-adique, méthode, 44
Péano, noyau de, 256

Padé, 355

parabole, 138

paramétrique, courbe, 123
parfait, code correcteur, 201
parité (bit de), 199

pas constant, gradient, 321
PGCD (polyndémes), 65

pi, calcul de, 391

pivot, 283

pivot partiel, 292
Pocklington, 206

point régulier, 151

point fixe, 271

point milieu, 252

point singulier, 151

point singulier ordinaire, 152
point singulier régulier, 152
polaire, courbe, 131

Pollard, 207

polyndéme symétrique, 228
polyndmes orthogonaux, 343
polynomial, code, 200
potentiel, 157, 158
premiere, intégrale, 174
primalité, 206

primalité, certificat, 207
primitif, 195

primitive, partie, 65
probabiliste, 45
proie-prédateur, modele, 177
pseudo-division, 46
puissance, 324

puissance rapide, 52



INDEX

QR, 315, 327

quadratique, crible, 208
quadrature, 251

quadrature gaussienne, 263

récurrence, 269

régulier, point, 126, 151

réduction, 107

Rabin, 48, 205

racine, 278

racine carrée entiere, 49

racine carrée modulaire, 209
racine rationnelle, 44

rapide, puissance, 52

rapide, transformée de Fourier, 369
rationnelle, représentation univariée, 115
rebroussement, 129

rectangle, 252

Reed-Solomon (codes), 202

regle des signes, 94

relaxation, 273

représentation rationnelle univariée, 115
restes chinois, 47

resultant, 85

revlex, 107

Richardson-Romberg, 260

Risch, 233

Romberg, 260

Rothstein, 248

Runge, phénomene de, 340
Runge-Kutta, 186

rur, 115

s-polynome, 108
séparables, variables, 166
série alternée, 353

série entiere, 351

séries formelles, 364
saisons, 375

saisons, durée, 380
Schur (factorisation), 326
Si, 362

Simpson, 256

sin, 351

singuliere, valeur, 298
singulier, point, 126, 151
sinus intégral, 362

Smith (forme de), 289
Souriau, 304
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sous-résultant, 66

splines, 347

squarefree, 211

Stokes, 158

Strassen, 314

Strzebonski, 94

Sturm, suites de, 93

suite, 269

Sylvester, 85

symétrique, polyndme, 228

Taylor, 349

Taylor, développement, 349
Tchebyshev, 339

temps, équation du, 380
transformée de Fourier discrete, 367
transformée de Fourier rapide, 369
trapeze, 252

valeur singuliere, 298
variables séparables, 166
Vincent, 94

Winograd, 314

Yun, 211
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Chapitre 2

Trousse de survie Xcas

Cette section peut étre vue comme un tutoriel tres abrégé pour rapidement pren-
dre en main Xcas par des exemples au niveau fin de licence master de mathéma-
tique et préparation aux concours de recrutement d’enseignants. Le lecteur pourra
consulter le tutoriel calcul formel (menu Xcas, Aide, Débuter en calcul formel,
tutoriel) pour plus de détails ou/et a un niveau mathématique moins élevé.

2.1 Utilisation comme super-calculatrice

— On saisit une ligne de commande, on tape sur la touche Entree pour 1’évaluer.
On peut saisir plusieurs commandes sur une méme ligne en les séparant par
; (affiche le résultat) ou :; (n’affiche pas le résultat). La syntaxe respecte
les priorités usuelles des opérateurs, attention il faut toujours saisir le signe x
pour effectuer une multiplication (sauf raccourcis dans 1écriture de monémes
comme 2x). Mettez des parenthéses en cas de doute.
2x°3; x/2/y; x/(2xy);

T T
2. .CU3, a v a
2.y 2-y
— Si on entre des données exactes, les calculs sont exacts
1/2-1/3
1
6

on peut alors convertir en approché avec evalf
evalf (sin (1))

0.841470984808

Si on entre au moins une donnée approchée (nombre avec point décimal),
les calculs sont approchés
1/2.0-1/3

0.166666666667

Les nombres flottants peuvent étre saisis avec lécriture standard mantisse/-
exposant séparés par e

17
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Avogadro:=6.02e23; eps:=1le-10;

6.02e + 23,1e — 10

On peut stocker des résultats dans des variables pour les réutiliser ensuite
a:=pi~2/6; evalf(a);

2
5 1.64493406685

On peut effacer le contenu d’une variable avec purge, elle redevient alors
libre (elle s’évalue en elle-méme)
purge(a); a;

2
6

Les noms de variable peuvent contenir plusieurs lettres
Xy/yi x*xy/Vi

Xy
Lz

Les noms de commande et mots-clefs du logiciel sont en général affichés
avec une couleur spécifique. Les menus permettent de trouver les comman-
des par theme (menus Outils dans Xcas pour les plus courantes, menu Graphe
avec des assistants pour les représentations graphiques les plus courantes,
menu Cmd pour un ensemble plus complet). La ligne de commande permet
en général de compléter un début de nom de commande (touche tabulation).
L’appui sur la touche tabulation aprés un nom de commande ou la sélection
du menu Aide, Index dans Xcas ouvre 1’aide en ligne courte, avec une de-
scription rapide de la commande et quelques exemples types que 1’on peut
copier-coller et adapter. On peut aussi obtenir une aide plus détaillée (bou-
tons Details dans Xcas).
Les listes sont délimitées par des crochets et servent a représenter des vecteurs.
Les listes de listes de méme taille servent a représenter des matrices. On ac-
cede a un élément d’une liste en donnant le nom de variable de la liste puis
I’indice de I’élément entre crochet, en commencant a O (mettre deux crochets
pour commencer a 1).
v:=[1,2]; M:=[[1,2],13,41]; w:=Mxv; w[O0];

w[[1l]]; M[O,0]:=-1; Mxv;

@m(i i»bﬂ%&&(;li>J&m

Pour afficher les étapes intermédiaires de certains calculs, exécutez

step_infolevel:=1

pour ne pas les afficher
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step_infolevel:=0

2.2 Calcul exact

2.2.1 Arithmétique

division euclidienne des entiers
a:=25; b:=7; g:=iquo(25,7); r:=irem(25,7); bxgtr;

25,7,3,4,25

PGCD, identité de Bézout sur les entiers
a:=25; b:=7; gcd(a,b); u,v,d:=iegcd(a,b);
a*u+bxv; u,v:=iabcuv(a,b,37); axrutbxv

25,7,1,[2,-7,1],1,[-3,16],37

restes chinois entiers
ichinrem([2,131,[3,171)

(54, 221]

primalité, décomposition en facteurs premiers
a:=2"64+1;isprime (a); ifactor(a);

18446744073709551617, faux, 274177 - 67280421310721

puissance modulaire rapide
a:=256789; b:=1234567; m:=345678; powmod(a,b,m);

256789, 1234567, 345678, 318763

— division euclidienne des polyndmes, la variable par défaut est x, sinon il faut
la spécifier en dernier argument
a:=x"4+45x"2+7x+1l; b:=x"3+4x"2+x+1; g:=quo
(a,b); r:=rem(a,b); quo(a,b,y)
(@t +5-22+7-2+1)

245224 T a41, 23+ 422 42 +1, 2—4, 2022 +10-2+5,
(@3 +4-22+24+1)

— PGCD, identité de Bézout sur les polyndmes
a:=x"4+5x"2+7x+1; b:=x"3+4x"2+x+1; gcd(a,b
); u,v,d:=egcd(a,b); normal (axutb=*v); u,
(a,b,x"2,x); normal (a*utb*v)

1
450247241, 23442242 +1, 1, [-16-2%—66-2—19, 16-2°+2-2°+75-2+124, 105], 105, [ﬁ

v:=abcuv

(5221

— factorisation sur le corps des coefficients par défaut, sinon ajouter I’extension
algébrique souhaitée (éventuellement obtenue avec solve)
factor (x*4-2); solve (x"4-2=0),; factor(x"4-2,2"
(1/4)); cfactor(x"™4-2,2"(1/4));
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2t =2, {—25,23}, (2—27) (2+27) (224 V/2), (1—i-27)-(w—2% ) (w+i-23)-(2+21)

sqrfree permet d’effectuer une factorisation partielle en produit de fac-
teurs premiers entre eux et sans racines multiples.

évaluation d’un polyndme

p:=x"5+4x+7; horner(p,2); p(x=2); subst(p,x=2);

20 4+ 4-x+7,47,47,47

Résultant de 2 polyndmes
p:=randpoly (7); g:=randpoly(7); resultant (p,qg,x);

27 +86-2°—97-2° —82-24+7-2° —27-22+26-2—89, 7 +63-2° —49-2° —86-21—64-23 —30-22 470

m:=sylvester (p,q); det (m);

8 —-9v -8 7 =27 26 -89 O 0
86 —-97 -8 7 =27 26 -89 O
8 —-97 -82 v =27 26 -89 O
1 86 —-97 -8 7 =27 26 -89
0 1 86 97 —-82 7 =27 26 -89
0 0 1 8 —-97 —-82 7 =27 26
0 0 0 0 1 8 —-97 -82 7 =27
63 —49 -8 —-64 -—-30 70 22 0 0 0 0
63 —49 -8 —-64 —-30 70 22 0 0 0
63 —49 -8 —-64 —-30 70 22 0 0
63 —-49 -8 —-64 —-30 70 22 0
1 63 —-49 -8 —-64 -—-30 70 22
0 1 63 —49 -8 —-64 —-30 70
0 0 1 63 —49 —-86 —-64 —-30

S OO O O
o O O

O DD DD DO O DODDODODOO O -

S OO OO
o O O O

1
0
0
0

décomposition en éléments simples
partfrac(l/ (x"4-1))

1 1 1

4-(z—1) 4-(x+1) 2(x%2+1)

polyndémes a coefficients dans Z/pZ
p:=(x"5+4x+7) % 11; gcd(p,p’);

1%11 - 2° + 4%11 - = — 4%11,1%11

Corps fini non premier de caractéristique p :

GF (p, n) crée un corps fini K de cardinal p”, et affecte une variable pour le
générateur du groupe multiplicatif K*, par défaut g. Les éléments du corps
sont alors représentés par des polyndomes en le générateur

GF(3,5); g”10; g~ (3"5);

GF(3,k° +k*+2-k*+2-k+1,[k, K, g], undef ), (¢* + ¢* + ¢° + 9), 9

on peut travailler avec des polynémes ou des matrices a coefficients dans K

o O O O

|
Boooooo%oooooo

, 16
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p:=(g+x)"7; normal (p); quo (p,x"6+g*xx"3+x+g"2-2)
(g+2)",2"+ga0—g>at—g* 2+ (—g*+o*+9*—g) 2+ (g —g*+9>—g+1), g+a

2.2.2 Algebre linéaire exacte

— Pivot de Gauss : rref crée des 0 de part et d’autre de la diaginale, ref
en-dessous de la diagonale, ker renvoie une liste de vecteurs formant une
base du noyau d’une application linéaire
m:=[[1,2],[3,4]1]; rref(m); ref(m);

(33)(o9)(a?)

m:=[[1,2,3],[4,5,6],[7,8,9]]; ker(m);

N T
oo Ot N

3
6 |,(-1 2 —1)
9

— Factorisation LU
m:=ranm(3,3); p,l,u:=lu(m); permuZmat (p)+*m-1*u;linsolve
(p,L1,u,[1,2,3]1);

18 —49 -33 1 0 O 18 —49 =33
-70 8 63 ,10,2,1], —732 1 0 |, 0 —19550 —§66 7
—35 53 —i67
—64 2 62 =0 8 0 0 It
— Déterminant

m:=ranm(100,100) :; det (m);

o O O

o O o

o O O

2155 —
'120708" 5

Done, —12890705852530561304158695763831257978130299012430251613733806489198010631872497

On peut forcer I’utilisation d’un algorithme (voir I’aide détaillée de det).
— Réduction des endomorphismes

m:=[[1,2],[3,41]; p,d:=jordan(m); normal

(inv (p) *m*p); pmin (m);

<1 2) <m_3 _m_:a) <W§+5> 0 ) <W§+5>

3 4 6 6

— Polynome d’endomorphisme
m:=[[1,2],[3,4]1]; p:=charpoly(m); horner(p,m);

1 2 0 0

— Forme de Hermite et Smith d’une matrice a coefficients entiers
m:=ranm(3,3); ihermite(m); ismith (m);

—-71 =57 91 1665 1192 27 1 0 116357 -23 —17
97 81 =28 |, 1049 751 17 |, O 1 73309 , 1049 751 17 ,
96 —61 —66 13693 9803 222 0 0 956927 13693 9803 222
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2.3 Calcul scientifique

2.3.1 Analyse numérique

— Résolution approché déquation par méthode itérative ou par bisection
fsolve (x=cos (x),x=0.3); fsolve(x=cos(x),x=-4..4)

0.739085133215, [0.739085133215]

— Approximation polyndmiale :
lagrange ([1,2,3,41,[-3,5,2,71)

(G @=3)+ ) =2 +8) (r—1)-3

— Intégration numérique
int (exp (-x"2),x,0.0,1.0);

0.746824132812

on peut forcer une méthode avec gaussquad ou romberg ou de petit
ordre avec plotarea
plotarea(exp(-x"2),x=0..1.0,5,trapezes)

0 02 04 0% 08 T
— Equations différentielles ordinaires 4/ = f(t,7) = sin(ty) avec condition
initiale (to,yo) = (0, 1), valeuren ¢ = 2
odesolve(sin(t*y), [t,y],[0,1],2)

[1.82241255674]

Tracé sur I'intervalle ¢ € [—10, 10]
odeplot (sin(t+*y), [t=-10..10,y],[0,11)
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2.3.2 Algebre linéaire numérique

— factorisation LU et résolution de systéme,
m:=ranm(3,3,uniformd,0,1); p,1l,u:=lu(m);
v:=[1,2,3]; linsolve(m,v); linsolve(p,1l,u,Vv);

0.113295841962 0.781943215989 0.707931899466 1 0
0.702865943313 0.0740828420967 0.791446186136 | ,[1,0,2], | 0.161191252813 1
0.70198591426  0.214816368651 0.251141090412 0.998747941822 0.18289086¢
— factorisation QR
q,r:=qr(m); qg*r-m;
—0.113316200712  0.984990060438  0.130207601527 —0.999820336808 —0.2¢
[| —0.702992245144 —0.172094833744 0.690061788151 ) 3.11284409992¢ — 16 0.76
—0.702112057954  0.0133397540417 —0.711941506753 —4.13476631595e — 17 —5.5511
— factorisation de Cholesky
m:=ranm (3, 3) ;n:=trn (m) *m; cholesky (n);
30 16 —61 11965 —4417 —3254 1196511965 0
92 -1 73 | —4417 6498 3577 |, _4413-1\9%;965 5812139866581.\/622223225165
51 —79 32 —3254 —3577 10074 _ 3254.4/11965 57171723 . /696825818165 26
11965 11965 58238681

— Conditionnement d’une matrice pour la norme 1, euclidienne ou infinie
cond(m,1); cond(m,2); cond(m,inf);

6.66566309196, 3.21215397512, 5.39023165578

— Réduction des endomorphismes
p,d:=Jjordan (evalf (m)); eigenvalues(m); eigenvects

(m) ;

0.608442461946 —0.298034960949 — 0.23104194391 x7  0.231437130328 + 0.298544735783 * ¢
0.719053901965 0.0457199610197 4 0.717441391449 x ¢ —0.718668541327 — 0.0457981628705 *
0.335796451098  0.666007772205 — 0.1219248718 * ¢ 0.12213341858 — 0.667146947289 * 1

— Valeurs singulieres
svl(m); u,s,g:=svd(m); uxdiag(s)*trn(q);

0.0724207810316 —0.558567160455 —0.826291
[37.9599997195,110.581613147, 121.933363995], 0.880038674609  0.425649659254  —0.210604
—0.469347591522  0.711916494287 —0.52238¢
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— Factorisation de Schur
restart;p,u:=schur (m); trn(p)*mxp-u;

Erreur : TypeArgumentIncorrect



Chapitre 3

Calculer sur ordinateur

3.1 Représentation des entiers

Proposition 1 Division euclidienne de deux entiers : si a ef b sont deux entiers,
a > 0,b > 0, il existe un unique couple (q,r) tel que

a=bqg+r, rel0b

Preuve : On prend pour ¢ le plus grand entier tel que a — bg > 0.
Exemple : iquorem (23, 7)

3,2]

La division euclidienne permet d’écrire un nombre entier, en utilisant une base
b et des caracteres pour représenter les entiers entre O et b — 1. Nous écrivons les
nombres entiers en base b = 10 avec comme caracteres les chiffres de 0 2 9. Les
ordinateurs utilisent des circuits binaires pour stocker les informations, il est donc
naturel d’y travailler en base 2 en utilisant comme caracteres O et 1 ou en base 16
en utilisant comme caracteres les chiffres de 0 a 9 et les lettres de A a F. En général,
pour trouver 1’écriture d’un nombre en base b (par exemple b = 2), on effectue des
divisions euclidienne successives par b du nombre puis de ses quotients successifs
jusqu’a ce que le quotient soit 0 et on accolle les restes obtenus (premier reste a
droite, dernier reste a gauche). Inversement, pour retrouver un entier d a partir de
son €écriture d,,...dg, on traduit les divisions euclidiennes successives en

d = (((dnb + dn_l)b + dn_Q)... + dl)b + dy
dpb™ + dp 10"+ L+ dy

Par exemple, vingt-cinq s’écrit en base 16 0x19 car 25 divisé par 16 donne quo-
tient 1, reste 9

convert (25, base, 16)

[9,1]

En base 2, on trouverait 0b11001 car 25 = 24 + 23 + 1.

25
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convert (25, base, 2)

[1,0,0,1,1]

On peut effectuer les opérations arithmétiques de base (+,-,*, division) directement
en base 2 (ou 16). Par exemple la table de I’addition est 0+0=0, 0+1=1+0=1 et
1+1=0 je retiens 1, donc :

01001111
+ 01101011

10111010

Exercice : comment passe-t-on simplement de la représentation d’un nombre
en base 2 a un nombre en base 16 et réciproquement ?

Les microprocesseurs peuvent effectuer directement les opérations arithmé-
tiques de base sur les entiers “machine” (déclinés en plusieurs variantes selon la
taille et la possibilité d’avoir un signe). Noter que la division de deux entiers a
et b n’a pas la méme signification que la division de deux réels, comme elle ne
tomberait pas forcément juste, on calcule le quotient et le reste de la division eucli-
dienne.

Ces entiers machines permettent de représenter de maniere exacte des petits
entiers relatifs par exemple un entier machine signé sur 4 octets est compris entre
[47231723147 1}

Ces entiers machines permettent de faire trés rapidement du calcul exact sur les
entiers, mais a condition qu’il n’y ait pas de dépassement de capacité, par exemple
pour des entiers 32 bits, 230 + 230 1 230 4 230 renverra 0. Ils sont utilisables avec
tous les langages de programmation traditionnels.

Les logiciels de calcul formel et certains logiciels de programmation permet-
tent de travailler avec des entiers de taille beaucoup plus grande, ainsi qu’avec des
rationnels, permettant de faire du calcul exact, mais on paie cette exactitude par
un temps de calcul plus long, de plus pas mal de méthodes numériques ne gagnent
rien a faire des calculs intermédiaires exacts. Néanmoins, I’utilisation d’un logiciel
de calcul formel permettra dans certains cas d’illustrer certains phénomenes dus au
calcul approché.

3.2 Lesréels

On se ramene d’abord au cas des réels positifs, en machine on garde tradition-
nellement un bit pour stocker le signe du réel a représenter.

3.2.1 Virgule fixe et flottante.

La premicere idée qui vient naturellement serait d’utiliser un entier et de dé-
placer la virgule d’un nombre fixe de position, ce qui revient a mulitplier par une
puissance (négative) de la base. Par exemple en base 10 avec un décalage de 4,
1234.5678 serait représenté par 12345678 et 1.2345678 par 12345 (on
passe de I’entier au réel par multiplication par 10~%. L’inconvénient d’une telle
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représentation est qu’on ne peut pas représenter des réels grands ou petits, comme
par exemple le nombre d’ Avogadro, la constante de Planck, etc.

D’ou I’idée de ne pas fixer la position de la virgule, on parle alors de représen-
tation a virgule flottante ou de nombre flottant : on représente un nombre par deux
entier, 'un appelé mantisse reprend les chiffres significatifs du réel sans virgule,
I’autre I’exposant, donne la position de la virgule. Attention, le séparateur est un
point et non une virgule dans la grande majorité des logiciels scientifiques. On
sépare traditionnellement la mantisse de 1’exposant par la lettre e. Par exemple
1234.5678 peut étre représenté par 12345678e—-8 (mantisse 12345678, ex-
posant -8) mais aussi par 1234567800e—-10.

Naturellement, sur un ordinateur, il y a des limites pour les entiers représentant
la mantisse m et I’exposant e. Si on écrit les nombres en base b, la mantisse m
s’écrira avec un nombre 7 fixé de chiffres (ou de bits en base 2), donc m € [0, b"™[.
Soit un réel x représenté par

x=mb% me[0,b"]

Sim € [0, 1], alors on peut aussi écrire z = m'b°~! avec m’ = mb € [0,b"[,
quelle écriture faut-il choisir ? Intuitivement, on sent qu’il vaut mieux prendre m’
le plus grand possible, car cela augmente le nombre de chiffres significatifs (alors
que des 0 au début de m ne sont pas significatifs). Ceci est confirmé par le calcul
de I'erreur d’arrondi pour représenter un réel. En effet, si « est un réel non nul,
il ne s’écrit pas forcément sous la forme mb®, on doit I’arrondir, par exemple au
plus proche réel de la forme mb®. La distance de = a ce réel est inférieure ou
égale a la moitié de la distance entre deux flottants consécutifs, mb® et (m + 1)b°,
donc I'erreur d’arrondi est inférieure ou égale a b¢/2. Si on divise par z > mb°,
on obtient une erreur relative d’arrondi majorée par 1/(2m). On a donc intérét a
prendre m le plus grand possible pour minimiser cette erreur. Quitte a mulitplier par
b, on peut toujours se ramener (sauf exceptions, cf. ci-dessous), a m € [b" "1 b7,
on a alors une erreur d’arrondi relative majorée par

1
an—l

On appelle flottant normalisé un flottant tel que m € [b" !, b"[. Pour écrire
un réel sous forme de flottant normalisé, on écrit le réel en base b, et on déplace la
virgule pour avoir exactement n chiffres non nuls avant la virgule et on arrondit
(par exemple au plus proche). L’exposant est égal au décalage effectué. Notez
qu’en base 2, un flottant normalisé commence forcément par 1, ce qui permet d’é-
conomiser un bit dans le stockage.

Ainsi, I’erreur d’arrondi commise lorsqu’on représente un réel (connu exacte-
ment) par un double normalisé est une erreur relative inférieure & de 27°3 (b = 2
etn = 52 + 1 pour les doubles).

Exemples :

— en base 10 avec n = 6, pour représenter m = 3, 14159265..., on doit décaler

la virgule de 5 positions, on obtient 314159.265. .. on arrondit a2 314159
donc on obtient 314159e-5.

— en base 2 avec n = 10, pour représenter trois cinquiemes (3/5 en base 10,

noté 11/101 en base 2), on pose la division en base 2 de 11 par 101, ce qui
donne
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11 | 101
110 —————————
-101 | 0.1001
=== |
010 |
100 |
1000 |
- 101 |
————— |
011 |
on retrouve le nombre de départ donc le développement est périodique et
vaut 0.1001 1001 1001 ....On décale le point de 10 positions, on

arrondit, donc trois cinquiemes est représenté par la mantisse 1001100110
et ’exposant —1 0. On observe aussi sur cet exemple que 3/5 dont I’écriture
en base 10 0. 6 est exacte, n’a pas d’écriture exacte en base 2 (de méme que
1/3 n’a pas d’écriture exacte en base 10).

Il existe une exception a la possibilité de normaliser les flottants, lorsqu’on
atteint la limite inférieure de 1I’exposant e. Soit en effet e, le plus petit exposant
des flottants normalisés et considérons les flottants = b (1 + 1/b) et y = b°™.
Ces flottants sont distincts, mais leur différence n’est plus représentable par un
flottant normalisé. Comme on ne souhaite pas représenter z — y par 0, (puisque
le test z == y renvoie faux), on introduit les flottants dénormalisés , il s’agit
de flottants dont I’exposant est I’exposant minimal représentable sur machine et
dont la mantisse appartient a [0, 5" ~![. Par exemple 0 est représenté par un flottant
dénormalisé de mantisse O (en fait 0 a deux reprSentation, une de signe positif et
une de signe négatif).

Enfin, on utilise traditionnellement une valeur de 1’exposant pour représenter
les nombres plus grands que le plus grand réel reprsentable sur machine (tradition-
nellement appelé plus ou moins infini) et les erreurs (par exemple 0./0. ou racine
carrée d’un nombre réel négatif, traditionnellement appelé NaN, Not a Number).

Exercice : quels sont les nombres réels représentables exactement en base 10
mais pas en base 2 ? Si on écrit 1/10 en base 2 avec 53 bits de précision, puis que
I’on arrondit avec 64 bits de précision, ou si on écrit 1/10 en base 2 avec 64 bits de
précision, obtient-on la méme chose ?

Les ordinateurs reprSentent généralement les flottants en base 2 (cf. la sec-
tion suivante pour plus de précisions), mais cette représentation n’est pas utilisée
habituellement par les humains, qui préferent compter en base 10. Les ordinateurs
effectuent donc la conversion dans les routines d’entrée-sortie. Le format standard
utilisé pour saisir ou afficher un nombre flottant dans un logiciel scientifique est
composé d’un nombre a virgule flottante utilisant le point comme séparateur déci-
mal (et non la virgule) suivi si nécessaire de la lettre e puis de 1’exposant, par
exemple 1.23e-50u 0.0000123. Dans les logiciels de calcul formel, pour dis-
tinguer un entiers représentés par un entier d’un entier représenté par un flottant on
écrit I’entier suivi de . 0 par exemple 23. 0.

Remarque :

Les microprocesseurs ayant un mode BCD peuvent avoir un format de représenta-
tion des flottants en base 10, les nombres décimaux comme par exemple 0.3 peu-
vent étre représentés exactement. Certains logiciels, notamment maple, utilisent par
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défaut des flottants logiciels en base 10 sur des microprocesseurs sans mode BCD,
ce qui entraine une baisse de rapidité importante pour les calculs numériques (on
peut partiellement améliorer les performances en utilisant evalhf en maple).

3.2.2 Les flottants au format double

Cette section développe les notions de la section précédente pour les flottants
machine selon la norme IEEE-754, utilisables dans les langage de programmation
usuels, elle peut €tre omise en premiere lecture. La représentation d’un double en
mémoire se compose de 3 parties : le bit de signe s = =£1 sur 1 bit, la mantisse
M € [0,2%2] sur 52 bits, et I'exposant e € [0, 2] sur 11 bits. Pour les nombres
“normaux”, I’exposant est en fait compris entre 1 et 2! — 2, le nombre représenté
est le rationnel

M 510
(14 ﬁ)frl 2

Pour écrire un nombre sous cette forme, il faut d’abord chercher par quel multiple
de 2 il faut le diviser pour obtenir un réel r dans [1,2[, ce qui permet de déter-
miner I’exposant e. Ensuite on écrit la représentation en base 2 de  — 1 € [0, 1].
Exemples :
-2
Signe négatif. Il faut diviser sa valeur absolue 2 par 2! pour étre entre 1 et 2
donte +1—210 =1, I’exposant est e = 210 Onaalorsr = 1,7 —1 = 0.
Représentation
1 10000000000 00000000...0000
- 1.5=3/2
Signe positif, compris entre 1 et 2 dont I’exposant vérifie e + 1 — 210 = 0
soite =210 —1=294284274264 2542442349224 21120 Ona
r—1=1/2 =271 Dot la représentation
0 01111111111 10000000...0000
— 6.4=32/5
Positif. Tl faut le diviser par 22 pour avoir 8/5 € [1,2[donc e + 1 — 210 =2
soit ¢ = 2!9 4 1. Ensuite r = 3/5 qu’il faut écrire en base 2 (cf. section
précédente), on écrit donc les 52 premiers éléments du développement avec
une régle d’arrondi du dernier bit au nombre le plus proche. Ici le bit suivant
le dernier 1001 estun 1, on arrondit donc a 101 0. D’ot la représentation
0 1000000001 100110011001...10011010

On observe que la représentation en base 2 de 6.4 a du étre arrondie (car elle est
infinie en base 2) bien qu’elle soit exacte (finie) en base 10. Seuls les entiers et
les rationnels dont le dénominateur est une puissance de 2 peuvent étre représentés
exactement. Ceci entraine des résultats qui peuvent surprendre comme par exemple
le faitque 0.5 - 5x0.1 n’est pas nul.

Des représentations spéciales (avec e = 0 ou e = 2! — 1) ont été introduites
pour représenter oo (pour les flottants plus grands en valeur absolue que le plus
grand flottant représentable), et pour représenter les nombres non nuls plus petits
que le plus petit flottant représentable de la manieére exposée ci-dessus (on parle
de flottants dénormalisés), ainsi que le nombre NaN (Not a Number) lorsqu’une
opération a un résultat indéfini (par exemple 0/0).
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Remarque : Sur les processeurs compatibles avec les 1386, le coprocesseur
arithmétique 1387 gere en interne des flottants avec 80 bits dont 64 bits de man-
tisse. Sur les architectures 64 bits (x86 ou AMD), le jeu d’instruction SSE per-
met de travailler avec des flottants de 128 bits. Le compilateur gcc permet d’u-
tiliser ces flottants longs avec le type 1long double oulestypes ___ float80 et
__float128 en utilisant un drapeau de compilation du type ~msse

3.2.3 Opérations sur les flottants

Les opérations arithmétiques de base sur les flottants se font de la maniere

suivante :

— addition et soustraction : on détecte s’il faut additionner ou soustraire en
valeur absolue en analysant les signes, on détermine I’exposant le plus grand
et on décale la partie mantisse du flottant dont I’exposant est le plus petit
pour se ramener a additionner deux entiers (partie mantisses correspondant
au méme exposant), on décale & nouveau la partie mantisse en modifiant
I’exposant apres 1’opération pour normaliser le flottant

— multiplication : on additionne les exposants et on multiplie les parties man-
tisses (vus comme des entiers), on arrondit et on ajuste I’exposant si néces-
saire

— division : on soustrait les exposants et on divise les parties mantisses (divi-
sion “a virgule”), on tronque et on ajuste 1’exposant si nécessaire

3.2.4 Erreurs

La représentation des nombres réels par des doubles présente des avantages,
les opérations arithmétiques sont faites au plus vite par le microprocesseur. Les
coprocesseurs arithmétiques (intégrés sur les microprocesseurs de PC) proposent
méme le calcul des fonctions usuelles (trigonométriques, racine carrée, log et exp)
sur le type double et utilisent des formats de représentation interne ayant plus de 64
bits pour les doubles, ce qui permet de limiter les erreurs d’arrondi. Par contre, des
erreurs vont étre introduites, on parle de calcul approché par opposition au calcul
exact sur les rationnels. En effet, la représentation doit d’abord arrondir tout réel
qui n’est pas un rationnel dont le dénominateur est une puissance de 2. Ensuite
chaque opération va entrainer une propagation de ces erreurs et va y ajouter une
erreur d’arrondi sur le résultat. Enfin, 1’utilisation du type double peut provoquer
un dépassement de capacité (par exemple 100! +x100!).

Pour diminuer ces erreurs et les risques de dépassement de capacité, il existe
des types flottants multiple précision, qui permettent de travailler avec un nom-
bre fixé a I’avance de décimales et une plage d’exposants plus grande. Les calculs
sont plus longs mais les erreurs plus faibles. Attention, il s’agit toujours de calcul
approché ! De plus, pour des quantités dont la valeur est déterminée de maniere
expérimentale, la source principale de propagation d’erreurs est la précision des
quantités initiales, il ne sert souvent a rien d’utiliser des types flottants multipré-
cision car les erreurs dus a la représentation (double) sont négligeables devant les
erreurs de mesure. Dans ce cas, il est pertinent lorsqu’on évalue f(z) avec x mal
connu de calculer aussi f(x), en effet :

fa(l+h)) = f(z) +zhf'(x) + O(h?)
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I’erreur relative sur f(x) est donc au premier ordre multipliée par
zf'(x)
f(x)

Par exemple, I’erreur relative sur e” est au premier ordre I’erreur relative sur x
multipliée par |z|.

a:=convert (100, interval); (right (a)-left
(a))/evalf(a,12)

[0.999999999999991¢2..0.100000000000000€3], 0.136424205265939¢ — 13

b:=exp(a); (right (b)-left (b)) /evalf(b,12)

[0.268811714181369e44..0.268811714181736e44], 0.136443784064836e — 11

3.2.5 Erreur absolue, relative, arrondi propagation des erreurs.

On a vu précédemment que pour représenter un réel, on devait I’arrondir, ce
qui introduit une erreur méme si le réel est connu exactement (par exemple 1/10).
Voyons comment se propagent les erreurs dans les opérations arithmétiques de
base : on distingue I’addition, la multiplication et I’inversion. La soustraction se
ramene a I’addition car le calcul de I’opposé n’introduit aucune erreur nouvelle.
Pour I’addition, si |x — 29| < g etsi |y —yo| < &1 alors par I'inégalité triangulaire
(la+0b] < la|l+ |b|),ona:

[z +y) — (w0 +y0)| < [x — 2ol + |y — ol <co+er
on dit que les erreurs absolues s’ additionnent.

Définition 2 L’erreur absolue est définie comme un majorant de la valeur absolue
de la différence entre le nombre réel et son représentant double :

|z — a0 <€

Mais comme il faut représenter xo + yo en machine, on doit ajouter une erreur
d’arrondi, qui est proportionnelle a la valeur absolue de z¢ + o d’ou la notion
d’erreur relative :

Définition 3 L’erreur relative est égale a I’erreur absolue divisée par la valeur
absolue du nombre
| — 20| < el|xo]

Remarquons au passage que les erreurs de mesure expérimentales sont pratique-
ment toujours des erreurs relatives.

Donc lorsqu’on effectue une addition (ou une soustraction) de deux réels sur
machine, on doit additionner les deux erreurs absolues sur les opérandes et ajouter
une erreur d’arrondi (relative de 2773, i titre d’exercice, on pourra vérifier que cette
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erreur d’arrondi est majorée par 1’erreur absolue de la somme x + y des I’instant
ol z et y ont eux-méme une erreur d’arrondi).

Lorsqu’on effectue une multiplication de deux nombres x, y dont les représen-
tants xg, Yo sont non nuls, on a

Y — ToYo

(C-DEE =D+ (=D (1)
ZoYo

Zo Yo xo Yo

= -1
Zo Yo

2y ':

I’erreur relative est donc la somme des erreurs relatives et du produit des erreurs
relatives (on peut souvent négliger le produit devant la somme). Il faut aussi y
ajouter une erreur relative d’arrondi de 2753 gur Z0Yo-

On observe que la multiplication est une opération posant moins de problemes
que I’addition, car on manipule toujours des erreurs relatives, par exemple si I’er-
reur relative sur deux doubles x et i non nuls est de 2753, alors I’erreur relative sur
xy sera de

9=53 | 9=53 4 9=106 4 9=53 3  9=53

Lorsque I’erreur relative sur les données est grande devant 2793, I’erreur relative
d’arrondi final est négligeable, on peut alors dire que les erreurs relatives s’addi-
tionnent pour un produit (c’est aussi vrai pour un quotient : exercice !). Par contre,
si on additionne deux nombres dont le représentant de la somme est proche de 0, la
somme des erreurs absolues peut devenir non négligeable par rapport a la somme
des représentants, entrainant une erreur relative tres grande. Par exemple si x est
représenté par zo = 1 4+ 27°2 avec une erreur d’arrondi de 273 et y par yg = —1
avec la méme erreur d’arrondi, I’addition de z et y renvoie 2752 avec une erreur
absolue de 2 * 2753 (ici il n’y a pas d’arrondi lorsqu’on fait la somme). C’est une
erreur relative de 1 (qui domine largement I’erreur d’arrondi) ce qui signifie que
dans la mantisse, seul le premier bit sur les 52 a un sens, la perte de précision est
tres grande.

Une autre conséquence importante est que I’addition de réels sur machine n’est
pas une opération associative, par exemple

(2.07°3 +2.07°3) +1.0 - 1+ 27

alors que
2.079% + (2073 +1.0) —» 1

Dans Xcas, il n’y a que 48 bits de mantisse :

(2.7(-48)+ (2.7 (-48)+1.))-1.; ((2.7(-48)+2."
(—-48))+1.)-1.

0.0,7.1054273576e — 15

Si on a plusieurs termes a additionner, il faut commencer par additionner entre eux
les termes les plus petits, pour que les petits termes ne soient pas absorbés un a un
dans les erreurs d’arrondi (les petits ruisseaux font les grands fleuves).

Exercice : pour calculer la valeur numérique d’une dérivée de fonction, il vaut
mieux calculer (f(z + h) — f(z — h))/(2h) que (f(x + h) — f(x))/h car le
terme d’erreur est en O(h?) et non en O(h). Attention toutefois a ne pas prendre
h trop petit, sinon x + h = x en flottants et méme si « + h # x, ’erreur absolue
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sur f(z + h) — f(x — h) est (au moins) d’ordre ¢|f(x)|, donc I’erreur relative
est d’ordre £/h|f(z)|. Par exemple pour h=1e-8 le reste est en O(h?) donc de
I’ordre des erreurs d’arrondi mais 1’erreur relative sur f(z + h) — f(xz — h) est
d’ordre €/h largement supérieure (en flottants double-précision). On choisira plutot
h tel que €/h soit proche de h?, donc de I’ordre de 1e-5, qui fournira une valeur
approchée avec une erreur relative de ’ordre de 1e-10. Exemple : calcul de la
dérivée numérique de exp(sin(z)) enz =1

f(x):=exp(sin(x)); seg(taux_accroissement
(f(x),1.0-10"(-k),1.0+10"(-k))—-£" (1.0),k,1,11)

(x) —>exp (sin(x)) , [—0.00673280473483, —6.7523624

Remarquons néanmoins que les erreurs calculées ici sont des majorations des
erreurs réelles (ou si on préfere 1’erreur obtenue dans le pire des cas), statistique-
ment les erreurs sur les résultats sont moindres, par exemple si on effectue n cal-
culs susceptibles de provoquer des erreurs indépendantes suivant une méme loi
d’espérance nulle, la moyenne des erreurs divisée par 1’écart-type de la loi tend
vers une loi normale centrée réduite. De maniére plus déterministe, on a I’'inégalité
de Bienaymé-Tchebyshev

no?

P(|X|>a) < e

ol X est la variable aléatoire somme des n erreurs, o I’erreur et no? la variance de

la somme n erreurs supposées indépendantes, cette probabilité tend vers 0 pour n

grand si « est d’ordre n, et ne tend pas vers 0 si « est de I’ordre de /n. Exemple :

somme de n = 400 nombres répartis sur [—1, 1] selon la loi uniforme (représentant

des erreurs), on divise par y/n =20, on effectue plusieurs tirages (par exemple

500) on trace I’histogramme et on compare avec la loi normale de moyenne nulle
(I’espérance de la somme) et d’écart-type celui de la loi uniforme.

m:=ranm(400,500,-1..1):;9l_x=-2..2;histogram
(sum(m) /20,-1,0.1); plot (normald(0,0.57),-2..2)

0.3

AT

5 g 05 05 7 5 E

Attention, si on effectue la somme de n réels > 5 Tjs les erreurs d’arrondis ne
satisfont pas a ces hypotheses. En effet, I’erreur d’arrondi a chaque opération est
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une erreur relative, I’erreur absolue correspondante est €|z + x2| puis €|z + z2 +
x3| puis ... €|z + x2 + ... + x|, que I’on peut majorer par

e((n—1)|zi|+ (n —2)|z2| + ... + |zn]|)

La majoration de I’erreur d’arrondi dépend donc de I’ ordre des termes, on a intérét
a sommer en commencant par les termes les plus petits en valeur absolue. Mais on
peut faire mieux, il est possible de corriger les erreurs d’arrondi dans une somme
avec le programme suivant pour une liste (on peut bien sur adapter a la somme
d’une expression dépendant d’une variable entiére sans stocker de liste) :

Somme (1) :={

local x,s,c;

s:=0.0;

c:=0.0;

pour x in 1 faire
c += (x—((s*+x)-s));
s += X;

fpour;

print (c);

return s+c;

b

En effet, ¢ devrait valoir O sans erreurs d’arrondis, avec les erreurs d’arrondis, on
a le premier calcul s + = qui donnera une erreur opposée a celui du calcul de s a
la ligne suivante, le 2ieme calcul effectué (s + =) — s donne une erreur absolue
en €|x| au pire (car c’est une erreur relative par rapport a (s + x) — s), et la 3ieéme
erreur d’arrondi est négligeable (puisque la somme vaut 0). On a donc une erreur
absolue sur s + ¢ qui est au premier ordre au pire en O(e Y |z;|), bien meilleure
que la majoration e((n—1)|z1|+ (n —2)|z2| +... 4+ |2, ||) calculée précédemment.

Par exemple

n:=25000; l:=seq(l/3j,3,1,n):; Somme(l);

25000, Done, 10.7038667686

a comparer avec
S:=sum(1l/73,3,1,n):; evalf(s); sum(l. /3,3,1,n);

Done, 10.7038667686, 10.703866768

(le calcul de S est fait en exact, celui de sum (1. /j, j,1,n) estapproché sans
correction).

En conclusion, il est souvent tres difficile de calculer une majoration rigoureuse
de Perreur pour des calculs (sauf les plus simples), et cette majoration est en
général bien trop pessimiste. Lorsqu’on doute de la précision d’un calcul, un test
peu couteux consiste a refaire ce calcul en utilisant des flottants en précision plus
grande et tester si le résultat varie en fonction du nombre de chiffres significatifs
utilisés, ou faire varier légérement les données et observer la sensibilité du résultat.
Si on veut travailler en toute rigueur sans pour autant calculer les erreurs a priori,
il faut utiliser un logiciel utilisant des intervalles pour représenter les réels (section
suivante)
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3.3 L’arithmétique d’intervalle.

Certains systemes de calcul formel peuvent manipuler directement des inter-
valles réels, par exemple par I’intermédiaire de la bibliotheque C MPFI. Les opéra-
tions arithmétiques sur des intervalles renvoient alors le meilleur intervalle possible
contenant toutes les valeurs possibles lorsque les opérandes parcourent leurs inter-

valles respectifs. Exemple en Xcas (version 1.1.1 et ultérieures) : [-1..2]«[—-1..

renvoie [—2 . .4]. Attention ici on parcourt toutes les valeurs possibles de zy, = €
[—1,2],y € [—1,2]. Ce qui est différent du carré d’un intervalle ou plus générale-
ment de 1’évaluation d’un polyndme en un intervalle, horner (x*2, [-1..2])
renvoie ainsi [0..4].

Les fonctions disponibles sont souvent moins riches qu’en arithmétique flot-
tante, le calcul d’une fonction non monotone sur un intervalle peut s’avérer délicat,
alors que si la fonction est monotone, il suffit de calculer I’'image des deux bornes
de I’intervalle. Pour les polyndmes, Xcas décompose les coefficients en deux par-
ties P = P, — P_ en fonction du signe, puis utilise la monotonie de P, et P_ sur
R* et R~ respectivement.

L’ arithmétique d’intervalle dans C est beaucoup plus difficile a mettre en oeu-
vre puisqu’il n’y a plus d’ordre ni de monotonie, on doit alors s’en remettre a
des estimations sur les parties réelles et imaginaires qui ne tiendront pas compte
du phénoméne ci-dessus sur la différence entre zy, = € [—1,2],y € [—1,2] et
22z e[-1,2].

3.4 Calcul exact et approché, types, évaluation.

Dans les langages de programmation traditionnel (C, Pascal,...), il existe déja
des types permettant une représentation exacte des données (type entier) ou une
représentation approchée (type flottant). Mais ces types de donnée de base occu-
pent une taille fixe en mémoire, le type entier est donc limité a un intervalle d’en-
tiers (par exemple [0,23? — 1] pour un entier non signé sur une machine utilisant
un processeur 32 bits) alors que le type flottant peut représenter des nombres réels,
mais est limité a une précision en nombre de digits de la mantisse et de I’exposant
(par exemple 12 chiffres significatifs et un exposant compris entre -499 et 499).

En calcul formel, on souhaite pouvoir calculer rigoureusement d’une part, et
avec des parametres dont la valeur n’est pas connue d’autre part ; il faut donc s’af-
franchir de ces limites :

— pour les entiers relatifs, on utilise des entiers de précision arbitraire dont la
taille en mémoire est dynamique (déterminée pendant I’exécution et non a la
compilation),

— pour les nombres complexes, on utilise un couple de nombres réels,

— pour les rationnels, on utilise un couple d’entiers relatifs,

— pour les irrationnels algébriques (par exemple v/2), on utilise un polyndme
irréductible dont ils sont racines,

— pour les parametres (x, vy, 2, t...), on utilise un type structuré contenant un
champ de type chaine de caracteres pour représenter le nom du parametre et
un champ pour attribuer une valeur a (ou une hypothese sur) ce parametre,

— pour les nombres transcendants (par exemple ), on est obligé d’introduire
un parametre auquel on attribue une valeur numérique, qui ne sera utilisée
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qu’au moment oll on veut une approximation numérique d’une expression
contenant ce nombre transcendant, on parle de constante,

— lorsqu’on a besoin d’une approximation numérique d’un nombre, on peut
utiliser des conversions de ces types en un type flottant. On peut aussi pour
lutter contre les erreurs d’arrondi utiliser des nombres flottants étendus dont
la précision est dynamique ou méme des intervalles de flottants étendus,

— il faut aussi un nouveau type, appelé expression ou symbolique, permettant
d’appliquer une fonction qu’on ne peut évaluer directement sur les objets
précédents, par exemple sin(z). Il doit s’agir d’une opération de cloture, au
sens ou appliquer une fonction a un objet symbolique ne nécessite pas la
création d’un nouveau type (en général on renvoie un objet symbolique).

Enfin, il faut pouvoir évaluer un objet (en particulier symbolique) : par exemple

évaluer sin(x) lorsqu’on assigne une valeur a . Dans cet exemple, on voit qu’il
faut d’abord remplacer x par sa valeur avant de lui appliquer la fonction sinus.
C’est le mécanisme général de 1’évaluation, mais il y a quelques exceptions ou on
souhaite empécher 1’évaluation d’un ou plusieurs arguments d’une fonction avant
I’évaluation de la fonction. Par exemple si on veut calculer la valeur numérique
d’une intégrale par des méthodes de quadrature, on ne souhaitera pas rechercher
une primitive de la fonction a intégrer. Dans le jargon, on parle alors de “quoter”
un argument (I’origine du terme vient probablement de la notation ' du langage
Lisp). Certaines fonctions doivent toujours quoter leurs arguments (par exemple la
fonction qui permet de purger le contenu d’un parametre), on parle parfois d’auto-
quotation.

3.5 Forme normale et reconnaissance du 0.

Une fois défini ces types de base représentant les nombres d’un systeme de
calcul formel, il faut pouvoir comparer ces nombres, en particulier décider si deux
représentations distinctes correspondent au méme nombre ou, ce qui revient au
méme, par soustraction décider quand un nombre est nul. Par exemple 4/2 et 2
représentent le méme nombre. Lorsqu’on dispose d’un algorithme permettant de
représenter un nombre d’une maniére unique, on parle de forme normale. C’est
par exemple le cas pour les nombres rationnels, la forme normale usuelle est la
fraction irréductible de dénominateur positif. C’est aussi le cas pour les fractions
rationnelles de polyndmes a coefficients entiers représentées par une fraction ir-
réductible, avec au dénominateur un coefficient de plus haut degré positif. Mal-
heureusement, il n’est pas toujours possible de trouver une forme normale pour
diverses raisons théoriques ou pratiques :

— on ne connait pas toujours le statut de certaines constantes (par exemple la

constante d’Euler),

— il n’existe pas d’algorithmes permettant de déterminer s’il existe des rela-

tions algébriques entre constantes,

— il n’existe pas forcément une seule forme plus simple, par exemple :

V2+1D)z+1  z+v2-1
r+vV2+1 (V2-1a+1

Ce cas se présente fréquemment avec les extensions algébriques.
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— en pratique il peut étre trop cofliteux d’utiliser une forme normale, par exem-
ple le polynome (2% — 1) /(2 — 1) posseéde 1000 mondmes
En résumé, au mieux on a une forme normale, au pire on risque de ne pas recon-
naitre un zéro, entre les deux on peut ne pas avoir de forme normale mais €tre
capable de reconnaitre a coup siir une expression nulle (par contre, si le systeme de
calcul formel détermine qu’une expression est nulle, alors elle 1’est).

Il n’existe pas d’algorithme solution pour le probleme de la reconnaissance
du zéro pour une classe d’expressions "assez générale". Heureusement, dans la
plupart des cas pratiques on sait résoudre ce probléme, en se ramenant le plus
souvent au cas des polyndmes et fractions rationnelles. Par exemple, pour simpli-
fier une expression trigonométrique, on remplace les fonctions trigonométriques
sin(x), cos(x), tan(z) par leur expression en fonction de ¢ = tan(x/2), on est
ainsi ramené a une fraction rationnelle en ¢ que 1’on écrit sous forme normale.

Les polyndmes ont un role central dans tout systeéme de calcul formel puisque
sauf dans les cas les plus simples (fractions d’entiers par exemple), la simplifica-
tion d’expressions fait appel a un moment ou a un autre a des calculs de PGCD de
polyndmes. Le PGCD de polyndmes est un algorithme trés sollicité auquel nous
consacrerons une section. En effet, I’application brutale de 1’algorithme d’Euclide
pose des problemes d’efficacité ce qui a obligé a inventer des méthodes plus effi-
caces. Anticipons rapidement sur un exemple qui montre I’un des problemes ma-
jeurs des algorithmes de calcul formel, I’explosion en taille (ici des coefficients des
restes successifs). Voici donc les restes successifs lorsqu’on applique I’algorithme
d’Euclide pour calculer le PGCD de P(x) = (z + 1) — (2 — 1)% avec sa dérivée
(les deux polyndmes sont premiers entre eux) :

7(z+1)% = 6(x —1)°
—~780 , 474 T8
z” +

162 5 =390 , 1060 ;5 N
— X X X —_—
49 49 49 49 49 49

157780 , —507640 5 290864 , —101528 28028

720 © T ot U T g Ut a9 U g
11400328 5 732888 , 1133352 732888

199625 T e F T 3m03 ¢ Tissis )
1 2161816376832 , 555436846944 301917024864

o1s7\ 660921~ T aceo021  © T 4669021 )
L 6934506804545 4764167010615

907235( 129411872 * 129411872
5497465490623352995840

209648836272383412129

Le lecteur voulant tester d’autres exemples pourra utiliser le programme Xcas
suivant :

pgcdderiv (a) :={

local b, r,res;

b:=diff (a, x);

res:=NULL;

for (;b!=0;){
res:=res, b;
r:=rem(a,b);
a:=b;
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b:=r;
}

return (res);

P:=(x+1)"7-(x-1) “6;pgcdderiv (P)

' 162 -390 1060 —780 474 —78 1
D —(zr—1)° N6 (x—1)°. =225 a4 23 I e W
(x+1)'—=(z-1)",7(x+1)"-6(x—1) TRy T e e o i Tt e T R Tout

3.6 Valeur générique des variables et hypotheses

Lorsqu’on utilise un symbole sans lui affecter de valeurs en mathématiques on
s’attend a une discussion en fonction du parametre représenté par ce symbole. Ce
qui nécessiterait de créer un arborescence de calculs (on retrouve ici les problémes
d’explosion évoqués dans la section précédente). La plupart des systémes de calcul
formel contournent la difficulté en supposant que le parametre posseéde une valeur
générique (par exemple la solution de (1> — 1)z = t — 1 serax = 1/(t + 1))
ou choisissent une branche pour les fonctions possédant un point de branchement
(par exemple pour résoudre 2> = ¢ en fonction de t). Certains systémes deman-
dent de maniere interactive a I’utilisateur si la variable est par exemple positive ou
différente de 1 mais cela s’oppose a un traitement automatique. On peut aussi an-
ticiper ce type de décision en faisant des hypotheses sur une parametre, la plupart
des systemes de calcul formel actuel proposent cette possibilité.

3.7 Structures de données

On a vu plus haut qu’on souhaitait manipuler des entiers de taille non fixe,
des réels de précision fixe ou non, des fractions, des nombres complexes, des ex-
tensions algébriques, des parametres, des expressions symboliques. La plupart des
systémes proposent un type générique qui recouvre ces divers types de scalaire.
On peut par exemple utiliser un type structuré comportant un champ type et la don-
née ou un pointeur sur la donnée (avec dans ce cas un pointeur sur un compteur de
références de la donnée pour pouvoir la détruire dés qu’elle n’est plus référencée ).
En programmation orientée objet, on utiliserait plutdt un type abstrait dont dérivent
ces différents scalaires et le polymorphisme.

Il faut aussi un type pour les vecteurs, les matrices et les listes. Il faut pren-
dre garde a la méthode utilisée par le systeme lorsqu’on modifie un élément d’un
vecteur, matrice ou liste : soit on effectue une copie de tout I’objet en modifiant
I’élément, soit on modifie I’élément de 1’objet original. La premiére méthode (par
valeur) est plus aisée a comprendre pour un débutant mais la seconde méthode (par
référence) est bien plus efficace.

On peut se poser la question de savoir s’il faut inclure ces types dans le type
générique ; en général la réponse est affirmative, une des raisons étant que les in-
terpréteurs qui permettront de lire des données dans un fichier texte sont en général

1. Certains systemes de calcul formel (calculatrices par exemple) utilisent d’ailleurs des méth-
odes spécifiques pour gérer le probleme de la fragmentation de la mémoire, appelés “garbage collec-
tor”. Ce type de méthode est intégré dans des langages comme Lisp ou Java, en C/C++ on trouve des
libraries pour cela, par exemple GC de Boehm, incluse dans la distribution de GCC.
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basé sur le couple de logiciels lex (flex) /yacc (bison) qui ne peut com-
piler qu’a destination d’un seul type. Ceci permet également d’unifier en un seul
type symbolique les fonctions ayant un ou plusieurs arguments en voyant plusieurs
arguments comme un vecteur d’arguments. Les fonctions sont le plus souvent elle-
méme incluses dans le type générique permettant ainsi a 1’utilisateur de saisir des
commandes ou programmes fonctionnels (on peut utiliser une fonction comme ar-
gument d’une commande).

Pour des raisons d’efficacité, les systémes de calcul formel utilisent souvent
des représentations particulieres pour les polyndmes dont on a dit qu’ils jouaient
un réle central. Pour les polyndmes a une variable, on peut utiliser la liste des
coefficients du polyndme, on parle alors de représentation dense. On peut aussi dé-
cider de ne stocker que les coefficients non nuls, on parle alors de représentation
creuse (on stocke alors un couple formé par le coefficient et le degré du mondme
correspondant). Pour les polyndmes a plusieurs variables, on peut les considérer
comme des polyndmes a une variable a coefficients polynomiaux, on parle alors de
représentation récursive. On peut aussi décider de ne pas briser la symétrie entre les
variables (pas de variable principale), on parle alors de représentation distribuée,
le plus souvent les représentation distribuées sont creuses car les représentations
denses nécessitent tres vite beaucoup de coefficients. Les méthodes de représenta-
tion creuses sont parfois aussi utilisées pour les matrices ayant beaucoup de coef-
ficients nuls.

Voyons maintenant plus précisément sur quelques exemples de logiciels de cal-
cul formel répandus quelles structures de données sont utilisées. Plusieurs éléments
entrent en compte dans les choix faits :

— le(s) profil(s) d’utilisation (enseignement, ingéniérie, calcul intensif, recherche)

— les ressources disponibles (mémoire, puissance du processeur...)

— la facilité d’implémentation (choix du langage, outils disponibles en partic-

ulier débuggueurs, ...)

— T’histoire du systeme (un systéme congu avec les outils disponibles aujour-

d’hui est forcément différent d’un systeéme concgu il y a 20 ans)
Voyons quelques exemples, d’abord Giac, puis des systemes pour ordinateur ot les
ressources (par exemple mémoire) sont moins limitées ce qui permet d’utiliser des
langages de programmation de plus haut niveau. On termine par les calculatrices
formelles HP et TT des années 2000 2. Ce sont des systémes plutdt destinés a I’en-
seignement, soumis a de fortes contraintes en termes de taille mémoire, et destinés
a traiter des petits probleémes.

3.7.1 Maple, Mathematica, ...

Ces systemes ont un noyau fermé, au sens ot I’ utilisateur n’a pas acces du tout,
ou en tout cas pas facilement, aux structures de données de base. Je ne dispose donc
pas d’information sur les structures de données utilisées par le noyau.

L’interaction systeme-utilisateur se fait quasiment toujours en utilisant le lan-
gage de programmation propre au systéme, langage interprété par le noyau du sys-
teme (ce qui ralentit I’exécution). Ces langages utilisateurs sont essentiellement
non typés : on travaille avec des variables du type générique sans pouvoir accéder

2. Les HP Prime utilisent Giac comme noyau de calcul formel, les TI Nspire CAS utilisent sans
doute une version actualisée du systeme utilisé sur les TI 89, 92, Voayge 200.
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aux types sous-jacents. On ne bénéficie en général pas des vérifications faites lors
de la compilation avec un langage typé, de plus ces systemes ne sont pas toujours
fourni avec de bon outils de mise au point. Enfin ces langages ne sont pas standard-
isés d’un systeme a I’autre et il est en général impossible d’utiliser ces systeémes
comme des librairies depuis un langage de programmation traditionnel. Leur intérét
principal réside donc dans une utilisation interactive en profitant de la librairie de
fonctions accessibles.

3.7.2 Giac/Xcas

Il s’agit du systeme de calcul formel que j’implémente actuellement sous forme
d’une bibliotheque C++ (ce qui permettra aux programmes tiers d’utiliser beau-
coup plus facilement du calcul formel qu’avec les systemes précédents). L’ objectif
est d’avoir un systeme facile a programmer directement en C++, proche du langage
utilisateur, lui-méme compatible avec Maple ou MuPAD, tout cela sans trop perdre
en performances comparativement aux librairies spécialisées écrites en C/C++. Ce
qui explique un choix de type générique (gen) non orienté objet, avec un champ
type et soit une donnée immédiate (pour les nombres flottants par exemple), soit
un pointeur vers un objet du type correspondant au champ type pour les données
de taille non fixe (on pourrait donc se contenter du langage C, mais le langage C++
permet de redéfinir les opérateurs sur des types utilisateurs ce qui améliore con-
sidérablement la lisibilité du code source). Les données dynamiques ne sont pas
dupliquées, Giac utilise un pointeur sur un compteur de référence pour détruire ces
données lorsqu’elles ne sont plus référencées.

Les entiers en précision arbitraire sont hérités de la bibliothque GMP (écrite
en C) du projet GNU. Les flottants en précision arbitraire utiliseront aussi GMP
(plus précisément MPFR). Il y a un type fraction, structure C composé d’un champ
numérateur et d’'un champ dénominateur, et un type nombre complexe.

Les listes, vecteurs, matrices utilisent le type paramétré vector<> de la li-
brairie standard C++ (Standard Template Library). Les objets symboliques sont
des structures composés d’un champ sommet qui est une fonction prenant un ar-
gument de type gen et renvoyant un résultat de type gen, et d’un champ feuille
qui est de type gen. Lorsqu’une fonction possede plusieurs arguments, ils sont
rassemblés en une liste formant le champ feuille de I’objet symbolique. Les pro-
grammes sont aussi des objets symboliques, dont le champ sommet est la fonc-
tion évaluation d’un programme. Les listes sont aussi utilisées pour représenter
vecteurs, matrices et polyndmes en une variable en représentation dense, on peut y
accéder par valeur (: =) ou par référence (=<). Ces polyndmes servent eux-mé€mes
a représenter des éléments d’une extension algébrique de Q (vus comme un cou-
ple de polyndmes P, (), ou ) est un polynome minimal irréductible a coefficients
entiers, autrement dit P, ) vaut P(a)) ot Q(a) = 0), ou des éléments d’un corps
fini (comme ci-dessus, mais ici ) est a coefficients dans Z/pZ avec p premier, cf.
la commande GF'). Giac posséde aussi un type pour les polyndmes en représenta-
tion creuse distribuée en plusieurs indéterminées (cf. les commandes symb2poly
et poly2symb).

L’évaluation d’un objet symbolique se fait en regardant d’abord si la fonction
au sommet doit évaluer ou non ses arguments (autoquote), on évalue les arguments
si nécessaire puis on applique la fonction.
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Une hypthese sur un parametre est une valeur spéciale affectée au parametre,
valeur ignorée par la routine d’évaluation.

3.7.3 Calculatrices formelles HP48/49

Les langages utilisés pour programmer ces calculateurs sont 1’assembleur et
le RPL (Reverse Polish Lisp) adapté a I’écriture de code en mémoire morte tres
compact.

Le type générique est implémenté avec un champ type appelé prologue (qui est
en fait un pointeur sur la fonction chargée d’évaluer ce type d’objet) suivi de la
donnée elle-méme (et non d’un pointeur sur la donnée, on économise ainsi la place
mémoire du compteur de référence).

Le type entier en précision arbitraire est codé par le nombre de digits (sur 5
quartets *) suivi du signe sur un quartet et de la représentation BCD (en base 10)
de la valeur absolue de I’entier. Le choix de la représentation BCD a été fait pour
optimiser les temps de conversion en chaine de caracteres pour I’affichage. La mé-
moire vive disponible est de 256K, c’est elle qui limite la taille des entiers et non le
champ longueur de I’entier. Il n’y a pas de type spécifique pour les rationnels (on
utilise un objet symbolique normal).

Les fonctions internes des HP49/50/40 utilisent le type programme pour représen-
ter les entiers de Gaull (complexes dont la partie réelle et imaginaire est entiere).
Les nombres algébriques ne sont pas implémentés, sauf les racines carrées (représen-
tée de maniere interne par le type programme). Il y a un type spécifique prévu pour
les flottants en précision arbitraire, mais I’implémentation des opérations sur ces
types n’a pas été intégrée en ROM a ce jour.

Les types listes, programmes et objet symbolique sont composés du prologue
(champ type) suivi par la succession d’objets situés en mémoire vive ou de poin-
teurs sur des objets situés en mémoire en lecture seule (ROM) et se terminent par
un pointeur sur une adresse fixe (appelée SEMI). Ces types sont eux-mémes des
objets et peuvent donc étre utilisés de maniere récursive. La longueur des types
listes, programmes, symboliques n’est stockée nulle part, c’est le délimiteur final
qui permet de la connaitre, ce qui est parfois source d’inefficacité. On utilise de
maniere interne les listes pour représenter les polyndmes denses (avec représenta-
tion récursive pour les polynémes a plusieurs variables).

Les calculatrices HP4xG utilisent une pile *, ¢’est-a-dire une liste de taille non
fixée d’objets. On place les objets sur la pile, I’exécution d’une fonction prend
ces arguments sur la pile et renvoie un ou plusieurs résultats sur la pile (ce qui
est une souplesse du RPN comparé aux langages oll on ne peut renvoyer qu’une
valeur de retour). Il faut donc donner les arguments avant d’appeler la fonction
correspondante. Par exemple pour calculer a+bontaperaa b +.C’estla syntaxe
dite polonaise inversée (RPN). Un avantage de cette syntaxe est que le codage
d’un objet symbolique par cette syntaxe est évidente, il suffit de stocker la liste
précédente {a b +}. Les objets symboliques sont donc représenté par une suite
d’objets écrit en syntaxe polonaise inversée. L’ évaluation d’un objet symbolique se
fait dans I’ordre polonaise inversé : les arguments sont évalués puis les fonctions

3. un quartet=un demi octet
4. Plus précisément deux piles, la pile de donnée et la pile gérant le flux d’exécution. Cette
derniére n’est pas visible par I’utilisateur
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leur sont appliqués. Pour des raisons d’efficacité, on représente souvent les objets
composites (listes, symboliques) par leurs composants placés sur la pile (appelé
meta-objets).

Une rigidité de la syntaxe polonaise est que les fonctions ont toujours un nom-
bre fixe d’arguments >, par exemple 1’addition a toujours 2 arguments, ainsi a +
b + c est obtenu par (a + b) + ¢ ou par a + (b + ¢) c’est-a-dire respectivement
ab + c +toua b c + + cequibrise parfois artificiellement la symétrie de
certaines opérations. En polonaise inversée, le systeme doit de plus jongler avec
I’autoquote puisque les arguments sont évalués avant 1’opérateur qui éventuelle-
ment demanderait 4 ne pas évaluer ses arguments. A noter 1’existence d’une com-
mande QUOTE permettant a I’ utilisateur de quoter une sous-expression.

Les hypotheses sur des variables réelles sont regroupées dans une liste stockée
dans la variable globale REALASSUME, on peut supposer qu’une variable est dans
un intervalle. Il n’y a pas a ce jour de possibilité de supposer qu’une variable est
entiere (ni a fortiori qu’une variable a une valeur modulo un entier fixé), bien qu’il
ait été décidé de réserver la variable globale INTEGERASSUME a cet effet. [1 n’y
a pas de possibilité de faire des hypotheses ayant une portée locale.

3.7.4 Calculatrices formelles T192/89/Voyage 200

Le langage utilisé pour programmer ces calculatrices est le langage C (on peut
aussi écrire du code en assembleur pour ces calculatrices). On retrouve ici les dif-
férents types de données regroupé en un type générique qui est un tableau d’octets
(aussi appelé quantum). Le champ type est appelé tag dans la documentation TIL.
Contrairement a ce qui précede, ce champ type est placé en mémoire a la fin de
I’ objet, ce qui est possible car la longueur d’un objet est toujours indiquée au début
de I’objet. Ceci est fait afin de faciliter 1’évaluation (cf. infra).

Les entiers en précision arbitraire sont codés par un tag parmi deux (pour dif-
férencier le signe), un octet pour la longueur, puis la valeur absolue de 1’entier
(en base 256). Ils sont donc limités par le champ longueur a 255 octets, le plus
grand entier représentable est® (25625 — 1). Il existe un tag spécifique pour les
rationnels, pour les constantes réelles et entieres qui apparaissent par exemple en
résolvant une équation. Il existe des tags utilisés de maniere interne, par exemple
pour les nombres complexes. Il n’y a pas de tag prévu pour les flottants en précision
arbitraire. ni pour les nombres algébriques (racines carrées par exemple).

Les listes sont codées par la succession de leurs éléments. En principe elles
ne peuvent pas contenir des listes (sauf pour représenter une matrice). Quelques
fonctions utilisent les listes pour représenter des polyndmes denses a une variable,
mais probablement pas pour représenter de maniere récursive des polyndomes a
plusieurs variables (puisque le type liste n’est en principe pas récursif).

Comme les HP, les TI utilisent une pile (non visible par 1’utilisateur) appelée
expression stack afin de traduire un expression mathématique sous forme d’un texte
en un objet symbolique codé exactement comme ci-dessus en syntaxe polonaise.
Toutefois, la présence du champ longueur permet d’évaluer un objet symbolique

5. Sauf si on utilise comme dernier argument le nombre d’arguments de la fonction ou si on
utilise (cf. infra) un tag de début de liste d’arguments

6. Toutefois une adaptation du logiciel utilisant comme quantum de base par exemple 32 bits
porterait cette limite 2 65536°°535 — 1
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sans perdre en efficacité en partant de 1’opérateur final et en redescendant ensuite
sur ces arguments, c’est la stratégie adoptée. C’est pour cela que le tag d’identifica-
tion se trouve a la fin de I’objet. L'utilisation de cette méthode facilite grandement
’autoquotation (on peut toutefois regretter que le systeme n’ait pas prévu d’instruc-
tion permettant a I’utilisateur d’empécher 1’évaluation d’une sous-expression).

On ne peut pas faire d’hypothese globale sur un parameétre par contre on peut
faire des hypotheses de type appartenance a un intervalle ayant une portée locale.

3.8 Algorithmes et complexité.

On va présenter dans la suite quelques algorithmes que 1’on peut considérer
comme classiques dans le domaine du calcul formel. Avant d’implémenter ce type
d’algorithmes, on a besoin des algorithmes de base en arithmétique.

La plupart des problemes posés en calcul formel nécessitent des calculs dont
la taille croit de maniere exponentielle voire doublement exponentielle en fonction
de la taille des données et ce méme si le résultat est lui aussi de taille petite. Un
exemple est la réduction des systémes de plusieurs équations polynomiales (bases
de Groebner).

3.8.1 Algorithmes modulaires ou p-adiques

Dans certains cas, I’application de théories mathématiques parfois sophistiquées
permet de réduire la complexité (par exemple, M. Van Hoeij a découvert récem-
ment qu’un algorithme tres utilisé en théorie des nombres, 1’algorithme LLL, per-
mettait d’améliorer la complexité d’une des étapes de la factorisation des poly-
nomes a coefficients entiers sur les entiers). Heureusement, dans de nombreux
cas, on peut réduire la complexité (donc le temps de calcul) par des adaptations
au probléme d’une méme idée a condition de faire des hypotheses sur les don-
nées (autrement dit en abandonnant la volonté d’implémenter un algorithme tres
générique, ou tout au moins en spécialisant des algorithmes génériques). Par exem-
ple lorsqu’on travaille avec des entiers (ou des polyndmes a coefficients entiers, ou
des matrices a coefficients entiers...) on utilise souvent des algorithmes modulaires
et p-adiques. Comme le calcul exact nécessite presque toujours de calculer avec
des entiers, ces méthodes ont un rdle central en calcul formel, nous les présentons
donc maintenant brievement. Dans les prochaines sections, nous utiliserons ce type
de méthode, par exemple pour le calcul de PGCD ou la factorisation de polyndmes
a coefficients entiers.

Les méthodes modulaires consistent a réduire un probléme dans Z a son équiv-
alent dans Z/nZ pour une ou plusieurs valeurs de n, nombre premier. Le calcul
dans Z/nZ a ’avantage de se faire avec des entiers dont la taille est bornée. En-
suite a I’aide d’estimations a priori sur la taille des solutions éventuelles du prob-
léme initial, on reconstruit la solution au probléme initial avec le théoréme des
restes chinois.

Par exemple, on peut calculer un déterminant d’une matrice a coefficients en-
tiers en cherchant ce déterminant dans Z/nZ pour plusieurs nombres premiers 7,
dont le produit est deux fois plus grand qu’une estimation a priori de la taille du
déterminant (donnée par exemple par 1’inégalité d’Hadamard, cf. Cohen, p. 50).
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Les méthodes p-adiques commencent de maniere identique par un calcul dans
7./nZ, on augmente ensuite la précision de la solution en la « liftant »de Z/n*Z
vers Z,/n**17Z ou vers 7 /n?*7Z (lift linéaire ou lift quadratique), on s’ arréte lorsque
k est assez grand (a ’aide d’estimations a priori) et on reconstruit alors la solution
initiale. L’ étape de «lift »est en général un lemme de Hensel dont on verra quelques
exemples dans les prochains articles. L’ algorithme commun au lemme de Hensel et
au théoréme des restes chinois est I’identité de Bézout, que 1’on retrouve d’ailleurs
un peu partout (par exemple pour le calcul de primitives).

Illustrons cette méthode sur un exemple simple, la recherche de racines ra-
tionnelles d’un polynome P(X) = agX?% + --- + ag a coefficients entiers ou
polynomiaux, avec a4 et ag non nuls. L’algorithme générique (assez connu) con-
siste a chercher les diviseurs de ag et de a4 et a tester toutes les fractions de ces
diviseurs, on montre en effet aisément que si X = p/q fraction irréductible est
racine de P alors ¢ divise aq et p divise ag. Cet algorithme est trés inefficace si
aq ou ag est un grand entier (car on ne sait pas forcément le factoriser) ou s’il a
beaucoup de facteurs premiers (la liste des diviseurs a tester est alors trés grande).

Lorsque les coefficients de P sont entiers, la recherche précédente revient a
trouver un facteur a coefficients entiers ¢X — p de P, on peut donc réduire le
probléme modulo un entier premier n qui ne divise pas ag : si un tel facteur existe
dans Z alors ce facteur (réduit modulo n) est un facteur de P dans Z/nZ donc P
admet une racine dans Z/nZ (puisque ¢ est inversible modulo n car on a choisi n
premier ne divisant pas a4). On évalue maintenant P en les n éléments de Z/nZ.
S’il n’y a pas de 0, alors P n’a pas de racine rationnelle. S’il y a des racines, on va
les lifter de Z/n*7Z dans Z/n?*Z.

On suppose donc que pour k > 1, il existe un entier py, tel que

P(pr) =0 (mod n")
Il s’agit de trouver un entier z tel que pyy1 = pp + nFx vérifie
P(prs1) =0 (mod n?¥)

On applique la formule de Taylor a I’ordre 1 pour P en py, le reste est nul modulo
n?k, donc :
P(pg) +n*zP'(p) =0  (mod n**)

soit finalement :

v =P Py mod )

On reconnait au passage la méthode de Newton, pour qu’elle fonctionne il suf-
fit que P'(pr) # 0 (mod n) ce qui permet de I’inverser modulo n* (et c’est ici
qu’intervient I’identité de Bézout). En pratique quand on factorise un polynoéme,
on commence par retirer les multiplicités, on peut donc supposer que P est sans
facteur multiple dans Z. Ceci n’entraine pas forcément qu’il le reste dans Z/nZ
ce qui crée une contrainte supplémentaire sur le choix de n, a savoir que P et P’
restent premier entre eux dans Z/nZ (il existe forcément de tels n, par exemple n
premier plus grand que le plus grand entier intervenant dans le calcul du PGCD de
P et P! dans Z).

Reste donc 2 revenir dans 7Z a partir d’une racine py, dans Z/(n*Z) (ot on peut
choisir k). On va maintenant utiliser la représentation modulaire symétrique : on
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prend comme représentant modulaire d’un entier z dans Z/n"*Z I’unique entier
congru 2 z modulo n qui est strictement compris entre —n* /2 et n¥/2 (si n est
pair, la deuxieme inégalité est choisie large).

Si gX — p est un facteur de P, alors ag X — %dp est encore un facteur de

P (le quotient de P par agz X — %dp est a coefficients rationnels mais le facteur

est a coefficients entiers). Si on a choisi k tel que nk > 2|agag|, I'écriture en

représentation modulaire symétrique de ag X — 24p est inchangée, en effet on a des
estimations a priori sur les entiers p et g : |g| < |aq| et |p| < |ao| puisque ¢ divise
aq et p divise ag. Comme ag X — “4p est égal a aq(X — py,) dans Z/(n*Z), il nous
suffit d’écrire en représentation modulaire symétrique aqg(X — pi) = agX — p'.
Pour conclure, on sait que az X — p’ est un multiple entier de ¢X — p. On divise
donc le facteur ag X — p’ par le pged de ag et p’ et on teste la divisibilité de P par
ce facteur réduit.

Exemple
Considérons le polyndme 2X2 — X2 — X — 3 qui est sans facteur carré. On ne
peut pas choisir n = 2 car on réduirait le degré, pourn = 3,ona P = X — 1
qui est facteur de P, pour n = 5, P’ = 6X? — 2X — 1, on vérifie que P et P’
sont premiers entre eux (par exemple avec GCDMOD sur une HP49 ol on aura fixé
la variable MODULO a 5).

On teste ensuite les entiers de -2 a 2 sur P. Seul -1 est racine modulo 5
(P(—1) = —5), on va maintenant lifter p; = —1.

L’estimation 2 priori est 2|ag||ag] = 12 donc k = 2 (52 = 25 > 12), une
itération suffira. On a P/(—1) = 7, I'inverse de P'(—1) (mod 5) est -2 donc :

etpp = —1+ 5 x (—2) = —11 est racine de P dans Z/25Z. On calcule ensuite
ag(X —pr) = 2(X 4+ 11) = 2X + 22 = 2X — 3 en représentation symétrique,
le PGCD de 2 et -3 est 1 donc on teste le facteur 2X — 3, ici il divise P donc P
admet un unique facteur entier de degré 1 qui est 2X — 3.

3.8.2 Algorithmes déterministes. Algorithmes probabilistes : Las Ve-
gas et Monte-Carlo

L algorithme p-adique présenté ci-dessus est un algorithme déterministe, il ren-
voie toujours un résultat certifié et le temps de calcul nécessaire a son exécution
ne dépend pas du hasard (sauf si on choisit le nombre premier p au hasard...). Ce
type d’algorithmes est parfois trop long par rapport a d’autres type d’algorithmes
utilisant le hasard :

— les algorithmes de type Las Vegas. Ceux-ci utilisent un élément aléatoire
(dont dépend le temps d’exécution) mais certifient le résultat. Par exemple
pour calculer le polyndme caractéristique d’une matrice M de taille n, on
choisit un vecteur v aléatoirement et on cherche une relation linéaire entre
v, Mv, ..., M™v, s’il n’y en a qu’une a constante multiplicative pres, alors
elle donne le polyndme caractéristique, sinon on se rabat sur une autre méth-
ode (ou on renvoie une erreur).

— les algorithmes de type Monte-Carlo. Ceux-ci utilisent un élément aléatoire
mais ne certifient pas le résultat, qui a une tres faible probabilité d’étre inex-
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act. Par exemple, pour calculer un déterminant d’une matrice a coefficients
entiers, on peut faire le calcul modulo plusieurs nombres premiers et recon-
struire le résultat par le théoreme des restes chinois et décider de s’arréter
lorsque le résultat reconstruit est stable pour un, deux, ... nombres premiers.
L’inverse de la probabilité d’erreur est égale au produit des nombres pre-
miers pour lesquel on observe la stabilité. Autre exemple : le test de pseudo-
primalité de Miller-Rabin.
Dans Xcas, certains algorithmes sont de type Monte-Carlo par défaut, notamment
le calcul de déterminant de grandes matrices a coefficients entiers ou de bases
de Grobner, et un warning s’ affiche alors. La variable proba_epsilon permet
de régler le niveau de probabilité d’erreur acceptée, on peut la mettre a 0 pour
forcer I'utilisation d’algorithmes déterministes ou de type Las Vegas avec certi-
fication du résultat. Si ’on fait des calculs a but expérimental pour établir une
conjecture, il n’est pas nécessaire de certifier un calcul et il ne sert a rien de mettre
proba_epsilon a 0. Par contre, pour établir une preuve (au sens mathéma-
tique du terme) qui nécessite un calcul fait sur machine, on prendra soin de mettre
proba_epsilon a 0. On remarquera au passage que ce type de preuve ne peut
se faire qu’avec un logiciel open-source, puisqu’il faut aussi pouvoir montrer que
I’algorithme utilisé est correctement implémenté.

3.9 Quelques algorithmes d’arithmétique de base.

— Les algorithmes de multiplication et division dit rapides des entiers et polyndmes

(Karatsuba, FFT, ...). Cf. par exemple Knuth. ou pour les entiers la documen-
tation de GMP, ou infra pour Karatsuba.

— Au lieu de la division euclidienne, on utilise trés souvent la pseudo-division
pour les polyndmes : étant donné deux polyndmes A et B de degrés a et
b a coefficients dans un anneau contenu dans un corps (par exemple Z), on
multiplie A par une puissance du coefficient dominant By de B, plus pré-
cisément par Bl‘f_bH, ce qui permet d’effectuer la division par B sans que
les coefficients sortent de 1’anneau.

BIT"™MA=BQ+R

On utilise cette méthode lorsqu’on peut multiplier les polyndmes par des
constantes sans changer le probleme (par exemple pour 1’algorithme d’Eu-
clide).

— L’algorithme d’Euclide est un algorithme « générique »de calcul de PGCD. Il
n’est en général pas utilisé tel quel. Pour les entiers on utilise une variation
adaptée a la représentation binaire des entiers (cf. Cohen ou le manuel de
GMP version 4 pour plus de détails). Nous décrirons des algorithmes de
PGCD plus efficaces pour les polyndmes dans le prochain article.

— P’identité de Bézout, aussi appelée PGCD étendu. Etant donné deux entiers
ou deux polyndmes a et b on calcule u, v et d tels que au + bv = d. On écrit

la matrice :
a 1 O
b 0 1

ou on remarque que pour chaque ligne le coefficient de la 1¢re colonne est
égal a a multiplié par le coefficient de la 2¢éme colonne additionné a b multi-
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plié par le coefficient de la 3¢me colonne. Ce qui reste vrai si on effectue des
combinaisons linéaires de lignes (type réduction de Gau}). Comme on tra-
vaille dans les entiers ou les polynémes, on remplace la réduction de Gaul3
des matrices a coefficients réels par une combinaison linéaire utilisant le
quotient euclidien (entier ou polynomial selon le cas) ¢ de a par b. On ob-
tient alors le reste 7 en 1ere colonne :

Li a 1 0
Ly b 0 1
L3 = L1 — qLQ r 1 —q

et on recommence jusqu’a obtenir 0 en 1e&re colonne. L’ avant-derniére ligne
obtenue est I’identité de Bézout (la dernicre ligne donne les cofacteurs du
PPCM de a et b). Sil’on veut I’inverse de a modulo b on remarque qu’il n’est
pas utile de calculer les coefficients appartenant a la 3¢éme colonne. Enfin,
les lignes intermédiaires peuvent servir a reconstruire une fraction d’entier
représentée par un entier de Z/nZ lorsque le numérateur et le dénominateur
sont de valeur absolue inférieure a y/n /2. Exemple :

step_infolevel:=1;iegcd(1234,357);step_infolevel:=0
1,[46,—159,1],0

Voir aussi dans Xcas la session exemple depuis le menu Exemple,arit,bezout.xws.
— Le théoréme des restes chinois. Si on connait z = a (mod m) etz = b

(mod m) avec m et n premiers entre eux, on détermine c tel que z = ¢

(mod m x n). On a donc ¢ = a+ mu = b+ nv et on applique Bézout pour

trouver v ou v, on en déduit c. En pratique, on cherche un des coefficients

de Bézout, par exemple on cherche U tel que mU + nV = 1, on a alors :

c=a+m(b—a)U

Si n est petit devant m (par exemple 32 bits), U est aussi petit, on commence
par réduire b — a modulo n, puis on multiplie par U, on réduit a nouveau
modulo n et on multiple enfin par m.

— L’algorithme de Horner pour évaluer un polynéme P(X) = a, X" +...4+ag
en z. Il consiste a réécrire P(x) sous la forme

P(z) = (...((anx + ap-1)x + an_2)x + ... + a1)x + ag
on calcule donc successivement
bn = an, bp_1 =bpxr+an_1, bp_o =by_12+an_o9,....bg = bix+ag = P(l‘)

ce qui nécessite n multiplications et n additions, donc une complexité O(n)
(sur un corps fini ou un anneau dont les opérations se font en temps O(1))
avec une constante optimale. Voir aussi ’exercice sur cette méthode et son
application au calcul du développement de Taylor d’un polynéme dans la
section 3.11. Voir aussi la session exemple depuis le menu Exemples, poly,
horner.xws.
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— La puissance rapide et les tests de pseudo-primalité. Il est essentiel d’avoir
une méthode rapide permettant de générer des nombres premiers pour ap-
pliquer des méthodes modulaires et p-adiques. On utilise souvent le test de
Miller-Rabin, qui prolonge le petit théoréeme de Fermat (si p est premier,
alors a? = a (mod p)). Voir le manuel de programmation de Xcas.

3.9.1 Exemple de multiplication rapide : I’algorithme de Karatsuba

Soient P, () deux polynomes de degrés strictement inférieur a 2n. On suppose
que le cout d’une opération arithmétique dans le corps des coefficients vaut 1 et on
néglige les autres opérations (on suppose par exemple que le corps des coefficients
est un corps fini). On écrit

P=A+2"B, Q=C+2a2"D
avec A, B, C, D de degrés strictement inférieur a n, on a alors :
PQ = AC + 2™(AD + BC) 4 2*"BD

Il y a 4 produits de polyndmes de degrés < n, mais au prix d’additions intermédi-
aires, on peut se ramener a 3 produits, en effet

(A+ B)(C + D) — AC — BD = AD + BC

donc pour calculer le cofacteur de z"™ il suffit de soustraire & (A + B)(C + D) les
produits AC' et BD que I’on calcule par ailleurs. Soit M (n) le temps nécessaire
pour calculer le produit de 2 polynémes par cette méthode, on a alors

M(2n) =3M(n) + 8n

ou 8n représente le nombre d’additions ou de soustractions pour former A + B,
C + D, soustraire AC et BD, et tenir compte des "retenues” (les termes de degré
> n de AC se combinent avec ceux de degré < 2n de AD + BC et les termes de
degré < 3n de z2"BD avec ceux de degré > 2n de AD + BC). On en déduit

U, = M(2"), upt1 = 3u, +8 x 2"

cette récurrence se résoud facilement par la commande
rsolve(u(n+l)=3xu(n)+8+«2"n,u(n),u(0)=1)
qui donne M (2") = u,, = —8-2" +9 - 3"

Asymptotiquement, M (2") =~ 9 - 3" ce qui est bien meilleur que la multiplica-
tion naive en 2 - 4, mais pour de petites valeurs de n, la multiplication naive est
plus rapide, on utilise Karatsuba (récursivement) uniquement pour des valeurs de
n suffisamment grandes (théoriquement lorsque 8n, le surcout dii aux additions est
plus petit que la multiplication économisée, soit 8n < 2n? soit n > 4, en pratique
plutdt pour n de I’ordre de quelques dizaines selon les implémentations, car nous
n’avons tenu compte que des opérations arithmétiques).
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3.9.2 Calcul de la racine carrée entiere

Etant donné un entier N, il s’agit de déterminer le plus grand entier n tel que
n? < N, n est la racine carrée de V. On choisit une base b par exemple b = 10
pour un humain ou une puissance de 2 pour une machine, et on écrit NV en base b, en
découpant les chiffres par blocs de 2 en commengant par la droite, par exemple 2 00
00 00. On initialise la racine carrée n a 0 et son carré c a 0, on va calculer la racine
carrée entiere bloc par bloc en commengant par la gauche. Pour calculer le bloc
suivant, on multiplie n par b et ¢ par b? (c’est un simple décalage de I’écriture en
ajoutant un ou deux zéros). Puis on ajoute les nombres impairs successifs 2n + 1,
(2n 4+ 1) + 2, ... a c tant que 1’on est inférieur 2 N tronqué au bloc. Le nombre
d’impairs successifs ajouté est ajouté a n. En pratique, il suffit de conserver N — ¢
tronqué et de lui retrancher les impairs successifs.

Ainsi, pour 2 00 00 00, au ler bloc 2, on initialise n = ¢ = 0, on ajoute
2n + 1 =1 a c qui vaut alors 1 et on s’arréte car 1+3 est supérieur a 2. On passe
au 2ieme bloc, N — c tronqué vaut 100, n vaut 10, 2n + 1 vaut 21, on retranche
donc a 100 successivement 21, 23, 25, 27 et on s’arréte car le reste est 4. Donc n
devient 14, et N — ¢ = 4. On passe au troisieéme bloc, N — ¢ = 400 et n = 140
donc 2n + 1 = 281, on retranche de 400 les impairs successifs a partir de 281, ce
qui n’est possible qu'une seule fois, cela donne N —c = 119 et n = 141. On passe
au dernier bloc, N — ¢ = 11900 et n = 1410 donc 2n + 1 = 2821, on soustrait
2821, 2823, 2825, 2827 de 11900, il reste 604 et n = 1414.

Exercice : calculer la quatrieme décimale de v/2 de cette maniére.

La complexité de cet algorithme est en O(log,(N)?). En effet, pour calculer
un chiffre il faut faire un nombre de soustraction au plus égal a b, ces soustractions
ayant au plus le nombre de chiffres de NV en base b. (On peut accélérer le calcul a
la maniere de Karatsuba en choisissant une base b puissance de 2 (ou 10) de I’ordre
de /N et en divisant pour régner).

isgrt (x) :={
local 1, 3j,%k,s,n,N, res;
l:=revlist (convert (x,base, 100));
res:=seq(0,size(1l));

s:=0;

N:=0;

pour k de 0 jusque size(l)-1 faire
N := (N-s)*x100+1[k];

n:=2+xhorner (res[0..k],10)+1;
s:=n; // ajout de la somme des impairs consecutifs
pour j de 0 jusque 10 faire
si s>N alors break; fsi;
n+=2;
st+=n;
fpour;
s —= n;
res[k]:=7;
fpour;
retourne horner (res, 10);

|
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isgrt (2+%1078)

14142

3.9.3 Bezout sur les entiers et les fractions continues

Il existe une variante de I’identité de Bézout présentée ci-dessus pour les en-
tiers. Soient a > b > 0 deux entiers, on pose

(L) aup —bv, = (—=1)"ry,

ouryg = a,r; = betr,io estle reste de la division euclidienne de r,, par 1,41
(gn+2 le quotient), ug = 1,u; = 0,v9 = 0,v; = 1. Comme précedemment,
chaque ligne s’obtient par combinaison linéaire des deux précédentes, mais cette
fois avec une addition

Lyt2 = Ln+ qny2lnia

ce qui se traduit par :

Up4+2 = Up + Qp2Un+tl, Unt2 = Un + @ni2Un+1

Les suites u,, et v, sont alors strictement croissantes (2 partir du rang 1 pour uy,).
Au rang k du dernier reste non nul on a :

auy — bup, = (—1)krk, rr = d = ged(a, b)
et au rang suivant :
augi1 —bogyr =0

On montre par récurrence que
UnTn+1 T Unt1Tn = @

et une relation analogue pour w,,, on en déduit alors que vy 1 = a/detugy; = b/d
(ce sont les cofacteurs du PPCM de a et b), en particulier les coefficients de Bézout
vérifient up < bet v < a.

On va aussi voir que u,12/vy,+2 est la n-ieme réduite du développement en
fractions continues de a/b (donc les coefficients de Bézout se lisent sur I’avant-
derniere réduite). On introduit la notation

lag, a1, .., an] = ag +

pour ag > 0,a; > 0,...,a, > 0.On a alors :

a

g = [q27q37 cey qk]

En effet :
To r2
T1 1 —

SaliS]

T2

D’autre part, on montre par récurrence surn > 1 quesiz > 0

UnT + Un—1

[QQ7 "'7QTL7"B] = Un +Un—1
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eneffetaurangn =1

1T + vy
o] mw = AT
UL + Ug
et pour I’induction :
1
[q27”'7qn?m] = [q27”'7Q’n—17qn+E]

Un—l(Qn —+ 1/-%') + Up—2
un—l(Qn + 1/-7;) + Unp—2

T (Vp—1Gn + Vn—2) + Un—1
T(Un—1qn + Un—2) + Un—1
UnZ + Un—1

UpT + Un—1

Donc au rang n — 1 et pour = g, on obtient

Un+1

[QQ7 ey Qn] =
Un+1

Les fractions continues servent bien entendu aussi et d’abord a approcher les
réels par des rationnels. L’algorithme de calcul des termes du développement est le
suivant : Soit z > 0. On initialise y = x et la liste des a, a vide. Puis on fait une
boucle : on ajoute la partie entiere de y a la liste, on calcule la partie fractionnaire
de y, si elle est nulle on s’arréte (dans ce cas x € @), sinon on stocke dans y

I’inverse de cette partie fractionnaire et on recommence. On note classiquement :

h_o=0, h_1=1, hp = aphp_l + hp_z 3.1)
ko=1, k_1=0, kp = apkp_l + /{p_g 3.2)

Ona hy = ag,h1 = arag + 1,kg = 1,k1 = aq. Les suites hy, et k;, sont donc
positives et strictement croissantes pour p > 1, puisque pour p > 1, a, > 1, elles
tendent vers I’infini au moins aussi vite que des suites de Fibonacci (a vitesse au
moins géométrique donc). On a aussi aisément par récurrence :

hpky—1 — hy_1k, = (—=1)PT1 (3.3)

On montre aussi comme ci-dessus :

yhp—1+ hp_o
lag, ..., ap—1,y] = —F——F—
’ ’ ’ ykp—l + kp—Q
OI}1 déﬁr}ljt xp par x = [ag,...,ap—1,Zp|, en faisant y = x, on a alors x =
Zphp—1+hp—2 1 1
ok TRy, C€qui donne z,, en fonction de x et
zk 9 — h -2
a, = floor (—pp
l’kp_l - hp—l
En faisant y = a,, on obtient [a, ..., ap] = % On montre ensuite que les suites
P

(hp/kp) pour les indices pairs et impairs sont deux suites adjacentes qui convergent

vers x, eton a 1
hy hp_1  (—1)P"
hy _hp-y  (21) (3.4)
ky  kpo1 kpkp




52 CHAPITRE 3. CALCULER SUR ORDINATEUR

En effet, la derniere égalité est une conséquence immédiate de (3.3), la croissance
ou décroissance des suites d’indice pair ou impair s’en déduit en ajoutant (3.4) au
cran suivant. La convergence vient de la limite infinie de k), en I'infini. On a donc

>

1

P
<
= kpkp1

hy

= (1! 1
T =ag+ , <z
’ pz_;) kpkp+1 kp(kp + ka) |

La convergence est d’autant plus rapide que les &, tendent rapidement vers I’infini,
donc si les ay, sont plus grands que 1. La convergence la plus lente correspond au
cas ou tous les a, = 1 cas du nombre d’or, ou a partir d’un certain rang (nombre

de Q[v/3]).

3.9.4 La puissance rapide itérative
Pour calculer a* (mod n), on décompose k en base 2

J

J
k= Zkﬂgﬂ aF = Hakﬁi _ H o2
7=0

§=0 3/k;#0

On initialise une variable B a 1, B vaudra * (mod n) en fin de calcul, on initialise
une variable k a k. On calcule dans une boucle les carrés successifs de a (mod n)
que I’on stocke dans une variable A (A vaudra donc successivement a (mod n), a?
(mod n),a* (mod n),...) et simultanément on teste si k; vaut 1 en prenant le reste
de la division par 2 de k (dans ce cas on multuplie B par A modulo n), on divise
ensuite k par 2 au sens du quotient euclidien.

rapide (a,k,n) :={

local A,B;

A:=a; B:=1;

tantque k!=0 faire
si irem(k,2)==1 alors B:=irem(A*B,n); fsi;
k:=iquo(k,2);
A:=irem (A*A,n);

ftantque;

return B;

rapide (123,4567890,123456)

110553

Pour tester en mode pas a pas, ajoutez debug ( au début de la commande qui
précede

debug (rapide (123,4567890,123456))

3.10 Pour en savoir plus.

Sur des aspects plus théoriques :
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— Knuth : TAOCP (The Art of Computer Programming), volumes 1 et suivants

— Henri Cohen : A Course in Computational Algebraic Number Theory

— Davenport, Siret, Tournier : Calcul formel : Systemes et algorithmes de ma-
nipulations algébriques

Sur des aspects plus pratiques, quelques références en ligne, la plupart sont
accessibles gratuitement :

— le code source de Giac disponible a I’'URL :
http://www-fourier.ujf-grenoble.fr/~parisse/giac.html

— en Maple, il est possible de décompiler une instruction Maple avec la com-
mande
eval (instruction);
apres avoir tapé
interface (verboseproc=2);

— le source du plus ancien systeme de calcul formel maxima (devenu logiciel
libre) pour les personnes familieres du langage Lisp
http://sourceforge.net/projects/maxima
de méme pour le systeme Axiom

— le source de librairies plus spécialisées (GMP, MPFR, MPFI, GP-PARI, Sin-
gular, NTL, GAP, CoCoA, ...), rechercher ces mots-clefs sur un moteur de
recherche.
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3.11 Exercices sur types, calcul exact et approché, algo-
rithmes de bases

Vous pouvez Pour télécharger et installer Xcas sur votre ordinateur, suivre les
instructions données sur
http://www-fourier.ujf-grenoble.fr/~parisse/giac_fr.html
Pour lancer xcas sous linux, cherchez Xcas dans le menu Education ou ouvrir un
fenétre terminal et taper la commande

xcas &
Lors de la premiere exécution, vous devrez choisir entre différents types de syntaxe
(compatible C, maple ou TI89). Vous pouvez changer ce choix a tout moment en
utilisant le menu Configuration->mode (syntaxe). On vous propose aussi d’ouvrir
le tutoriel, qui est également accessible depuis le menu Aide, Débuter en calcul
formel.

L’aide en ligne est accessible en tapant ?nom_de_commande. Dans Xcas,
vous pouvez aussi taper le début d’un nom de commande puis la touche de tabula-
tion (2 gauche du A sur un clavier francais), sélectionner la commande dans la boite
de dialogues puis cliquer sur Details pour avoir une aide plus complete dans votre
navigateur. Pour plus de détails sur I’interface de Xcas, consultez le manuel (Aide-
>Interface). Si vous n’avez jamais utilisé de logiciel de calcul formel, vous pouvez
commencer par lire le tutoriel (menu Aide->Debuter en calcul formel->tutoriel)
et faire certains des exercices proposés (des corrigés sous forme de sessions Xcas
sont dans Aide->Debuter en calcul formel->solutions)

Il peut €tre interessant de tester ces exercices en parallele avec Xcas et des
calculatrices formelles....

1. A quelle vitesse votre logiciel multiplie-t-il des grands entiers (en fonction
du nombre de chiffres)? On pourra tester le temps de calcul du produit
de a(a + 1) ot @ = 10000!, @ = 15000!, etc. . Méme question pour des
polynémes en une variable (2 générer par exemple avec symb2poly (randpoly (n))
ouavec polyl[op (ranm(.)) ]).
n:=100; p:=symb2poly (randpoly(n)) :; time (p*p);

100, Done, [3e — 05, 3.02732828¢ — 05]

2. Comparer le temps de calcul de ™ (mod m) par la fonction powmod et la
méthode prendre le reste modulo m apres avoir calculé a™.

a:=123; n:=456; m:=789; time (powmod (a,n,m
)); time(irem(a”n,m));

123,456, 789, [Te — 07,6.1897832¢ — 07], [2.9¢ — 06, 2.74379994¢ — 06]

Programmez la méthode rapide et la méthode lente. Refaites la comparaison.
Pour la méthode rapide, programmer aussi la version itérative utilisant la dé-
composition en base 2 de I’exposant : on stocke dans une variable locale b les
puissances successives a2’ (mod m),a? (mod m), ...,a2" (mod m), ...,
on forme a” (mod n) en prenant le produit modulo m de ces puissances
successives lorsque le bit correspondant est a 1 (ce qui se détecte par le reste
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de divisions euclidiennes sucessives par 2, le calcul de b et du bit correspon-
dant se font dans une méme boucle).

3. Déterminer un entier ¢ tel que ¢ = 1 (mod 3), ¢ = 3 (mod 5), ¢ = 5
(mod 7)etc=2 (mod 11).

ichinrem/()

ichinrem(NULL)Erreur : Dimensioninvalide

4. Calculez dans Z /117

product ()

product(NULL)Erreur : ValeurArgumentIncorrecte

5. Algorithmes fondementaux : écrire des programmes implémentant
(a) le pgcd de 2 entiers
(b) I’algorithme de Bézout

(c) I'inverse modulaire en ne calculant que ce qui est nécessaire dans 1’al-
gorithme de Bézout

(d) les restes chinois

6. Construire un corps fini de cardinal 128 (GF), puis factoriser le polynome
22 — y ou y est un élément quelconque du corps fini. Comparer avec la
valeur de /y.

GE(2,7);

GF(2,k" + kS + k' + K> + k> + k + 1, [k, K, g], undef )

7. Utiliser la commande t ype ou whattype ou équivalent pour déterminer la
représentation utilisée par le logiciel pour représenter une fraction, un nom-
bre complexe, un flottant en précision machine, un flottant avec 100 déci-
males, la variable z, I’expression sin(x) + 2, la fonction x—>sin (x), une
liste, une séquence, un vecteur, une matrice. Essayez d’accéder aux parties
de I’objet pour les objets composites (en utilisant op par exemple).

a:=sin(x)+2; type(a); al0]; all]

sin (x) + 2, expression,’+', sin (x)

8. Comparer le type de I’objet t si on effectue la commande t [2] :=0; apres
avoir purgé t ou apres avoir affecté t : =[1,2, 3] ?

t[2]:=0; type(t); t:=[1,2,3]; type(t)

ErrorinTexconversionfortable(), DOMy; AP, [1,2, 3], vecteur
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. Comparer I’effet de I’affectation dans une liste et dans un vecteur ou une

matrice sur votre logiciel (en Xcas, on peut utiliser =< au lieu de : = pour
stocker par référence).

1:=(1,2,3]; 11:=1; 1[1]:=5; 11

= e
N TN DN
W W W w

Le programme ci-dessous calcule la base utilisée pour représenter les flot-
tants.

function Base () local A,B; A:=1.0; B:=1.0;
while evalf (evalf(A+1.0)-A)-1.0=0.0 do
A:=2+%A; od; while evalf (evalf (A+B)-A)-B!=0
do B:=B+1; od; return B;ffunction:;

Done

Testez-le Base ()

2.0

et expliquez.

Déterminer le plus grand réel positif  de la forme 27" (n entier) tel que
(1.0 + x) — 1.0 renvoie 0 sur PC avec la précision par défaut puis avec
Digits:=30.

n:=30; x:=2"(-n):; (1.0+x)-1.0

30, Done, 9.31322574615e — 10

Calculer la valeur de a := exp(mv/163) avec 30 chiffres significatifs, puis
sa partie fractionnaire. Proposez une commande permettant de décider si a
est un entier.

a:=exp (pi*sqgrt (163));

e 163

Déterminer la valeur et le signe de la fraction rationnelle

1335 11 T
= TyG + 22112y — b —1219* — 2) + —® + =

F

enx = 77617 et y = 33096 en faisant deux calculs, I’un en mode approché
et I’autre en mode exact. Que pensez-vous de ces résultats ? Combien de
chiffres significatifs faut-il pour obtenir un résultat raisonnable en mode ap-
proché ?

F(x,y):=1335/4+y"6+x"2x (11x"2+y"2-y"6-121+y~4-2
)+11/2%y"8+x/2/vy;
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(x,y)=>1335/4%y"6+x"2% (L1*x"2xy "2~y 6-121xy"4-2)+11/2%xy"8+x/2/y
FQ);
[|size()! = [x, y]Erreur : ValeurArgumentIncorrecte

14. Que se passe-t-il si on essaie d’appliquer 1’algorithme de la puissance rapide
pour calculer (z +y+ 2+ 1)* par exemple pour k = 64 ? Calculer le nombre
de termes dans le développement de (z + y + z + 1)" et expliquez.

time (normal ( (x+y+z+1)"30)); a:=normal ( (x+y+z+1
) ~15) :; time (normal (a*xa));

[0.0055, 0.0052112414], Done, [0.009, 0.00850326255]

15. Programmation de la méthode de Horner
Il s’agit d’évaluer efficacement un polyndme

P(X)=a, X"+ ..+ a
en un point. On pose by = P(«) et on écrit :

P(X) = bo = (X —)Q(X)

QX)) =b, X" 1+ .+ b X +b

On calcule alors par ordre décroissant b, by, —1, ..., bo.

(a) Donner b, en fonction de a,, puis pour ¢ < n — 1, b; en fonction de a;
et b1 1. Indiquez le détail des calculs pour P(X) = X3 — 2X + 5et
une valeur de « non nulle.

(b) Ecrire un fonction horn effectuant ce calcul : on donnera en arguments
le polyndme sous forme de la liste de ces coefficients (dans I’exemple
[1,0,-2,5]) etla valeur de « et le programme renverra P(«). (On
pourra aussi renvoyer les coefficients de Q).

(c) En utilisant cette fonction, écrire une fonction qui calcule le développe-
ment de Taylor complet d’un polyndéme en un point.
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Chapitre 4

Les générateurs de nombres
pseudo-aléatoires.

4.1 Selon la loi uniforme

Les générateurs d’entiers dans une plage donnée selon la loi uniforme servent
en général de base pour générer des nombres aléatoires entiers ou non selon des
lois classiques. Ils doivent a la fois €tre rapides, avoir une période égale a la plage
donnée et avoir de bonnes propriétés statistiques.

Xcas utilise un “tiny” Mersenne Twister (de période environ 2'27), certaines
implantations de Giac utilisent un générateur congruentiel.

4.1.1 Les générateurs congruentiels a 1 cran.

Etant donnés trois entiers a, ¢ et m on considere la suite
Up41 = Uy + ¢ (mod m)

ou on choisit (par exemple) comme représentant de wu,, le reste de la division eu-
clidienne par m. La valeur de ug est appelée seed en anglais, elle est initialisée
usuellement soit & 0 (ce qui permet de reproduire des bugs dans un programme
dépendant du hasard), soit avec I’horloge systéme ou tout autre entrée de 1’ordina-
teur (par exemple périphériques).

On supposera que a # 1, le cas a = 1 n’est pas trés intéressant. On a alors :

-1
¢ ¢ (mod m)

Uy, = aug +

On cherche a réaliser une période la plus grande possible idéalement m, mais m—1
peut fort bien convenir, et c’est possible si m est premier en choisissant a généra-
teur du groupe cyclique, car on a alors a # 1 (mod m) et :

C

Up = a"(up + L) - (mod m)

a— a—1

donc la suite est stationnaire ou prend toutes les valeurs sauf — 5.

Exemple : choisir pour m une puissance de 2 permet d’effectuer la division
euclidienne tres rapidement, mais cela a un inconvénient assez important : les bits

59
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de poids faible de u,, ont une périodicité tres (trop) petite. Il est alors intéressant de

prendre m = 2¥ 41, parce que la division euclidienne par m peut se coder efficace-

ment en base 2, on divise par 2 (décalage de k bits) et on ajuste z = (2F+1)g+r =

28q 4 (r + q). Ainsi pour k = 4 et m = 2* +1 = 17, m est premier. On peut

construire une suite de période 16 en choisissant a générateur de (Z/17Z)*, par ex-

emple a = 3 et c = 2 donne la suite 0, 2, 8,9, 12,4,14,10,15,13,7,6,3,11,1, 5.
Onale:

Théoréeme 4 La suite (uy,,) définie ci-dessus est de périodicité maximale m si et
seulement si :

1. c et m sont premiers entre eux
2. a — 1 est divisible par tous les facteurs premiers de m

3. a — 1 est multiple de 4 si m I’est.

On observe d’abord que vouloir la périodicité maximale revient a pouvoir supposer
que ug = 0. Il est donc nécessaire d’avoir c et m premiers entre eux, sinon tous les
uy, sont multiples du pged de ¢ et m. Ensuite, on pose m = [ ] p;* la décomposition
en facteurs premiers de m et on raisonne modulo chaque premier (par le lemme
chinois, la périodicité est le PPCM des périodicités modulo chaque p;"). Si a # 1
(mod p); alors a — 1 est inversible modulo p; donc modulo p;’ on a

B c —c
Up =a (uo+j)—|— —
et la valeur —c/(a — 1) ne peut pas &tre atteinte (ou alors la suite est stationnaire).
Donc a — 1 doit étre divisible par tous les facteurs premiers de m pour avoir la
périodicité maximale. Réciproquement, il faut trouver le premier ordre n tel que
(@™ —1)/(a—1)=0 (mod p").Onposea =>b+1,ona

a"—1 (b+1 k1 _ n(n—l)
— = _Z )b + = b+
On sait que b = a — 1 est un multiple de p, disons b = gp, on en déduit que pour
n = p", on abien (a” — 1)/(a — 1) = 0 (mod p"), alors que pour n = p"~! et
p#2,(a"—1)/(a—1) =n (mod p") # 0. Le méme calcul pour p = 2 (prise en
compte de la division par 2 de n(n — 1)) donne la condition b = a — 1 est multiple
de 4 si m est.

On trouvera dans Knuth une discussion détaillée du choix de a, b, m.

Exemple : m = 23! — 1 est premier, on peut donc construire un générateur
congruentiel de période m — 1 en choisissant a génerateur de Z/mZ*. Pour en

trouver un, on peut tester a pris au hasard et voir si a o5 # 1 (mod m) pour tous
les diviseurs premiers de m — 1. Par exemple

m:=2"31-1;F:=ifactors(b:=m-1); G:=seq(F[2x]
1,3,0,iquo(size (F)-1,2))

2147483647,[2,1,3,2,7,1,11,1,31,1,151,1,331,1],[2,3,7, 11, 31, 151, 331
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a:=456783546; for k in G do print (powmod
(a,b/k,m)); od

456783546, 0

r() :=return (etat:=irem(axetat,m));

(NULL) —>return (etat:=irem(axetat,m))

etat:=1;

1

initialise 1’état du générateur. Un appel & r () renvoie un entier entre 1 et m — 1,
pour avoir un g’enérateur pseudo-aléatoire selon la loi uniforme sur |0, 1], on tape
evalf(r()/m)

0.21270641415

Ainsi

L:=seq(evalf(r()/m),J,1,1000):;histogram(L,0,.05)

0.8

0.6

0.4

0.2

02 04 06 0'8 1

permet de vérifier visuellement si les réels générés sont bien répartis, ou bien

seq(point (evalf(r()/m,r () /m),display=point_point
), J,1,1000)
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0.4

0 ‘ ‘ ‘

qui détecte des biais invisibles avec le test précédent, par exemple pour

a:=7;seqg(point (evalf(r()/m,r () /m),display=point_point
)»3,1,1000)

L .; . ; . . ; R 1 . .{; L - - - 104

4.1.2 Récurrence a k éléments

Au lieu d’une récurrence w1 = aug+c on conserve en mémoire k+1 valeurs
successives de la suite et on calcule

Uptk+l = AUy + ... + agtpyr  (mod p)

Si on note U, le vecteur (uy, ..., u,t) et A la matrice companion du polynéme
ap + a1z + ... + ax®, on a Un+1 = AU,. Rechercher un générateur de période
maximale revient a chercher A d’ordre le plus grand possible, donc les valeurs
propres de A, i.e. les racines de P, doivent étre racines de ’unité d’ordre le plus
grand possible donc p* — 1. Ce que I’on peut faire en construire un polyndme
P irréductible primitif (cf. la section 16 sur la construction de représentation des
corps finis).

4.1.3 Mersenne twister.

Ce sont des générateurs plus performants, avec un état interne en général plus
grand, dont I’état initial est généré par un générateur congruentiel. Ils utilisent une
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relation de récurrence qui ressemble aux générateurs congruentiels, mais au lieu de
travailler sur de grands entiers, on découpe I’entier en mots de taille gérée par le
CPU, et on fait des opérations de type matriciels avec des opérations bit a bit (ou
exclusif par exemple) au lieu d’opérations arithmétiques.

4.2 Selon plusieurs lois classiques

La méthode générale consiste a calculer la distribution cumulée de la loi et a
prendre la fonction réciproque d’un réel généré aléatoirement entre O et 1 selon la
loi uniforme. Lorsqu’on a un nombre discret de valeurs possibles pas trop grand
et que I’on veut générer plusieurs nombres selon la méme loi, on peut précalculer
la distribution cumulée en chaque valeur, et faire une dichotomie pour trouver la
valeur de la fonction réciproque du nombre aléatoire généré. Les calculs peuvent
étre rendus difficiles par des dépassement de capacité des flottants si on utilise
des méthodes naives pour estimer les fonction de répartition. On trouvera dans
Abramowitz-Stegun diverses formules pour initialiser les méthodes de Newton
pour inverser les fonction de répartition courante.

Il existe aussi quelques cas particuliers ol on peut obtenir plus facilement un
réel selon la loi donnée :

— Pour la loi normale, on génere 2 réels u, d entre O et 1, on calcule

—2log(u) cos(2md)
En effet si on considere un couple de variables qui suivent une loi normale
centrée réduite, la densité de probabilité au point (x, y) (coordonnées cartési-
ennes) ou (r,6) est :

1 2?4y r? 1 1 _s 1
s€ = d dy = (6_27‘ dr) < d0> = (6_2 ds) < de9>
N 27 2 27

2

ou r“ = s. Donc s suit une loi exponentielle (générée par la réciproque de
la distribution cumulée) et 6 uniforme, les deux sont indépendantes. On écrit
alors x = r cos(#). On peut pour le méme prix générer y = rsin(0).

Pour éviter de calculer des lignes trigonométriques, on peut aussi tirer x et
y uniformément dans [—1, 1], accepter le tirage si s = z2 + 3% €]0,1] et
renvoyer deux valeurs aléatoires selon la loi normale

— Pour la loi du x? a k degrés de liberté, on fait la somme des carrés de k réels
aléatoires selon la loi normale

— Pour la loi de Student, on fait le quotient d’un réel selon la loi normale par
la racine carrée d’un réel selon la loi du x? divisé par le nombre de degré de
liberté

— Pour la loi de Fisher, on fait le quotient d’un réel selon la loi du x? en k;
degrés de liberté divisé par k; et d’un réel selon la loi du x? en ko degrés de
liberté divisé par ko
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Chapitre 5

Le PGCD de polynomes.

Lorsqu’on travaille avec polyndmes en une variable a coefficients sur un corps
fini, I’algorithme d’Euclide est un algorithme efficace, pourvu que les degrés ne
soient pas trop grands (dans ce cas il faut utiliser des algorithmes de type diviser
pour régner, ici par exemple 1’algorithme halfgcd qui consiste en gros a calculer
d’abord I’identité de Bézout sous forme matricielle pour les polyndmes tronqués
en enlevant les degrés les plus bas). Mais 1’algorithme d’Euclide est inefficace pour
calculer le pged de deux polyndmes a coefficients entiers ou a plusieurs variables.
On va présenter ici les algorithmes utilisés habituellement par les systemes de cal-
cul formel : sous-résultant (PRS), modulaire (GCDMOD), p-adique (EEZGD) et
heuristique (GCDHEU). Le premier est une adaptation de I’algorithme d’Euclide
et s’adapte a des coefficients assez génériques. Les trois autres ont en commun d’é-
valuer une ou plusieurs variables du polyndme (dans ce dernier cas il est nécessaire
de bien distinguer le cas de polyndmes a plusieurs variables) et de reconstruire le
pgcd par des techniques distinctes, la plupart du temps ces algorithmes fonction-
nent seulement si les coefficients sont entiers.

Soit donc P et () deux polyndmes a coefficients dans un corps. Le pged de P
et () n’est défini qu’a une constante pres. Mais lorsque les coefficients de P et @
sont dans un anneau euclidien comme par exemple Z ou Z[i], on appellera pged
de P et  un polyndme D tel que P/D et @)/ D soient encore a coefficients dans
I’anneau, et que D soit optimal, c’est-a-dire que si un multiple pD de D vérifie
P/uD et /D sont a coefficients dans ’anneau, alors p est inversible.

La premiere étape d’un algorithme de calcul de pged consiste donc a diviser
par son contenu (pgcd des coefficients entiers) chaque polyndme.

Exemple : P = 4X? —4etQ = 6X? + 12X + 6. Le polyndme X + 1 est
un pged de P et ( puisqu’il est de degré maximal divisant P et () mais le pged de
P et Q est 2(X + 1). Remarquons qu’avec notre définition —2(X + 1) convient
aussi. Par convention on appelera pged dans Z[ X | le polyndme ayant un coefficient
dominant positif.

Définition : On appelle contenu ¢(P) d’un polyndéme P le pged des coeffi-
cients de P. On définit alors la partie primitive de P : pp(P) = P/c¢(P). Si
¢(P) =1, on dit que P est primitif.

Proposition : Si A et B sont primitifs alors AB est primitif.

Sinon, on prend un facteur premier p du contenu de AB, AB = 0 (mod p) donc
A = 0ou B = 0 modulo p, absurde.
Proposition : le contenu de AB est le produit des contenus de A et de B.

65
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En effet le produit des contenus de A et B divise le contenu de AB, et A/contenu
de A est primitif, B/contenu de B est primitif donc le produit I’est,

Proposition : Si A et B sont primitifs et si B divise A dans Q[X] alors A/B €
Z[X].

Preuve : Soit ) = A/B € Q[X]. Soit ¢ € N le PPCM des dénominateurs des
coefficients de ) et notons P = ¢@ € Z[X]. Ona A = BQ donc gA = BP donc
le contenu de g A est le produit du contenu de B par celui de P, donc le contenu de
P = qQ est ¢, donc Q € Z[X].

Donc le PGCD de A et B, polyndmes primitifs de Z[X] est obtenu en prenant
un PGCD de A et B dans Q[X], en multipliant par le PPCM des dénominateurs et
en rendant le polyndme obtenu primitif (on change le signe du résultat si nécessaire
pour avoir un coefficient dominant positif).

On en déduit que :

D = pged(P, Q) = pged(c(P), c(Q))pged(pp(P), pp(Q))

5.1 Le sous-résultant.

La premiere idée qui vient a I’esprit pour améliorer 1’efficacité de 1’algorithme
d’Euclide consiste a éviter les fractions qui sont créées par les divisions euclidi-
ennes. On utilise a cet effet la pseudo-division : au lieu de prendre le reste R de
la division euclidienne du polynéme P par (), on prend le reste de la division de
P¢®* par Q, otr ¢ désigne le coefficient dominant de Q et § la différence entre le
degré de P et de Q.

Exercice : En utilisant votre systeme de calcul formel préféré, calculez les
restes intermédiaires générés dans I’algorithme d’Euclide lorsqu’on utilise la pseudo-
division par exemple pour les polyndmes P(x) = (x+1)" — (z —1)% et sa dérivée.

Une solution avec giac/xcas :

pgcd(a,b,prs) :={
local P,p,0,9,R,g,h,d, res;
res:=NULL;
// convertit a et b en polynomes listes
// et extrait la partie primitive
P:=symb2poly(a);
p:=1gcd(P); // pgcd des elements de la liste

P:=P/p;
Q:=symb2poly (b);
g:=1lgcd(Q);
Q:=Q/q;

if (size(P)<size(Q)){ // echange P et Q
R:=P; P:=0Q; Q:=R;

}

// calcul du contenu du pgcd
p:=gcd(p,q);

g:=1;

h:=1;

while (size (Q) !=1) {
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q:=Q[0]; // coefficient dominant
d:=size (P)-size (Q);

R:=rem(g” (d+1) P, Q) ;

if (size(R)==0) return (p*polyl2symb (Q/lgcd(Q),x));
P:=0Q;

Q:=R;

if (prs==1) Q:=Q/content (Q);

if (prs==2) Q:=R/(g*h"d);

res:=res,Q;

if (prs==2) g:=q; h:=g~d/h"(d-1);

}

return (p, res) ;
bis

P:=(x+1)"7-(x-1)"6; pgcd(P,P’,0)

19922442039820041388001810432232909030286453850912063489

1645504557321206042154969182557350504982735865633579863348609024 &

On s’apercoit que les coefficients croissent de manieére exponentielle (comparer
avec ce qui se passe en mettant 1 comme dernier argument). La deuxieme idée qui
vient naturellement est alors a chaque étape de rendre le reste primitif, donc de
diviser R par le pged de ces coefficients. Cela donne un algorithme plus efficace,
mais encore assez peu efficace car a chaque étape on doit calculer le pged de tous
les coefficients, on peut imaginer le temps que cela prendra en dimension 1 et &
fortiori en dimension supérieure. L’idéal serait de connaitre a I’avance une quantité
suffisamment grande qui divise tous les coefficients du reste.

C’est ici qu’intervient 1’algorithme du sous-résultant : apres chaque pseudo-
division euclidienne, on exhibe un coefficient "magique" qui divise les coefficients
du reste (pour tester mettre le dernier argument de pged a 2). Ce coefficient n’est
pas le pged mais il est suffisamment grand pour qu’on évite la croissance exponen-
tielle des coefficients.

Algorithme du sous-résultant

Arguments : 2 polyndmes P et () primitifs. Valeur de retour : le pgcd de P et
Q.

Pour calculer le coefficient "magique" on utilise 2 variables auxiliaires g et h
initialisées a 1.

Boucle a effectuer tant que () est non nul :

— on note § =degre(P)-degre(Q) et q le coefficient dominant de @)
on effectue la division euclidienne (sans fraction) de q5+1P par @), soit R le
reste
Si R est constant, on sort de I’algorithme en renvoyant 1 comme pgcd
on recopie @ dans P puis R/(gh®) dans Q
on recopie ¢ dans g et h!~%¢? dans h.

Si on sort normalement de la boucle, () est nul, on renvoie donc la partie primitive
de P qui est le pgcd cherché.

Pour tester I’algorithme avec xcas, il suffit de décommenter les deux lignes
Q:=R/(gxh"d); etg:=q; h:=gq"d/h" (d-1); ci-dessus.

La preuve de I’algorithme est un peu longue et par ailleurs bien expliquée dans
le 2eme tome de Knuth (The Art of Computer Programming, Semi-numerical Al-

'

19922442039820041

164550455732120604215
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gorithms), on y renvoie donc le lecteur intéressé. L’idée générale (et ’origine du
nom de I’algorithme) est de considérer la matrice de Sylvester des polyndmes de
départ P et @) (celle dont le déterminant est appelé résultant de P et Q) et de
traduire les pseudo-divisions qui permettent de calculer les restes successifs du
sous-résultant en opération de ligne sur ces matrices. On démontre alors que les
coefficients de R divisés par gh’ peuvent étre interprétés comme des déterminants
de sous-matrices de la matrice de Sylvester apres réduction et c’est cela qui permet
de conclure qu’ils sont entiers.

Par exemple, supposons que P = Ry, ) = Rj, Rs... diminuent de 1 en
degré a chaque division (c’est le cas générique dans le déroulement de I’algo-
rithme d’Euclide). Dans ce cas, 6 = 1, il s’agit par exemple de montrer que le
reste Ry de Q = Rj par R est divisible par le carré du coefficient dominant de
@ = R;. Voyons comment on obtient les coefficients de R3 a partir de la matrice
de Sylvester de P et (). Prenons la sous-matrice constituée des 2 premieres lignes
de P et des 3 premieres lignes de @) et réduisons-la sous forme échelonnée sans
introduire de dénominateur.

Pn Pn—-1 Pn-2 Pn-3
0 Pn  Pn-1 Pn-2
dn—-1 Qqn-2 ({n-3 4n—4
0 dn—-1 qn-2 (Gn-3
0 0 dn—-1 (Gn-2

On effectue Ly < qp—1L1 — ppLs et Ly < qp—1Lo — pnly, ce qui correspond a
I’élimination du terme en = du quotient de P par )

0 dn—1Pn—1 — Pndn—2
0 0 dn—1Pn—1 — PnQn—2

qn—1 qn—2 qn-3 qn—4
0 gn—1 qn—2 dn—3
0 0 dn—1 qn—2

on effectue ensuite

Li < qgn-1L1 — (gn-1Pn—1 — PnGn—2)La
Ly <+ qgn-1L2 — (gn—1Pn—1 — PnGn—2)Ls

ce qui correspond a 1’élimination du terme constant du quotient de P par (), on
obtient

0 0 rop_2

0 0 0 T2n—2

dn—1 dn—-2 Q4n-3 dn—4

0 dn—-1 4n-2 dn-3

0 0 gn—1 n—2
si on enleve les lignes 3 et 4, et les colonnes 1 et 2, on obtient (apres échanges de
lignes) une sous-matrice de la matrice de Sylvester de Q) et R»

dn—1 4n—2
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On recommence les opérations de réduction de cette sous-matrice correspondant a
la division euclidienne de () par R3, on obtient

0 0 Tg,n_g
T2,n—2
0 T9.n—2

puis apres suppression des colonnes 1 et 2 et des lignes 2 et 3 la ligne des coeffi-
cients de Rs.

Supposons qu’on se limite des le début de la réduction & ne garder que les
colonnes 1 a 4 et une 5-iéme colonne parmi les suivantes, on obtient a la fin de
la réduction une matrice 1,1 qui contient un des coefficients de R3 (selon le choix
de la 5-iéme colonne). Donc ce coefficient est égal au déterminant de la matrice
1,1 qui est égal, au signe pres, au déterminant de la matrice 3,3 dont il est issu
par notre réduction (en effet, dans la 2ieéme partie de la réduction, on a multiplié
deux fois Ly par r3,_2, mais on doit ensuite diviser le déterminant par T%,n—2
pour éliminer les colonnes 1 et 2). Quant au déterminant de la matrice 3,3, il se
déduit du déterminant de la matrice 5,5 par multiplication par g2 ; (2 lignes ont
été multipliées 2 fois par q,_1) et division par ¢2_ (élimination des colonnes 1 et
2). Au final, tout coefficient de Rz est égal au produit d’un déterminant 5,5 extrait
de la matrice de Sylvester de P et () par qfl_l, qui est justement le coefficient
“magique” par lequel on divise le reste de R; = () par Ry lors de I’algorithme du
sous-résultant.

5.2 Le pgcd en une variable.

5.2.1 Le pgcd heuristique.

On suppose ici que les coefficients sont entiers ou entiers de Gauss. On peut
donc se ramener au cas ou les polynomes sont primitifs.

L’idée consiste a évaluer P et () en un entier z et a extraire des informations du
pgced g des entiers P(z) et Q(z). Il faut donc un moyen de remonter de I’entier g a
un polynéme G tel que G(z) = g. La méthode consiste a écrire en base z 1’entier
g, avec une particularité dans les divisions euclidiennes successives on utilise le
reste symétrique (compris entre —z/2 et z/2). Cette écriture donne les coefficients
d’un polyndéme G unique. On extrait ensuite la partie primitive de ce polynéme G.
Lorsque z est assez grand par rapport aux coefficients des polyndmes P et (), si
pp(G) divise P et @), on va montrer que le pged de P et de @ est D = pp(G).

On remarque tout d’abord que d := D(z) divise g. En effet D divise P et @
donc pour tout entier (ou entier de Gauss) z, D(z) divise P(z) et Q(z). Il existe
donc une constante a telle que

g=ad
On a aussi pp(G) divise D. Il existe donc un polynéme C' tel que :
D = pp(G)C

Nous devons prouver que C' est un polyndme constant. On suppose dans la suite
que ce n’est pas le cas. Evaluons I’égalité précédente au point z, on obtient

— 9 o
d= C(G)C( )
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Finalement

La procédure de construction de GG nous donne une majoration de ces coefficients
par |z|/2, donc de ¢(G) par |z|/2, donc C(z) divise un entier de module plus petit
que |z|/2, donc
|
C)l =5
On considere maintenant les racines complexes z1, . . . ., z, du polyndme C (il en
existe au moins une puisqu’on a supposé C' non constant). On a :

CX)=cn(X —21)....(X —2)

Donc, comme ¢, est un entier (ou entier de Gauss) non nul, sa norme est supérieure

ouégalealet:
n

H = [%)

I nous reste a majorer les racines de C pour minorer |C(z)|. Comme C divise D
il divise P et () donc les racines de C' sont des racines communes a P et (). On va
appliquer le :

Lemme 5 Soit x une racine complexe d’un polynome P = a, X™ + .... + ao.
Alors
Pl

lz| < |—+1 |P| = max (]al|)

Application du lemme & C'(X) : on a 1/|c,| < 1 donc si on a choisi z tel que
|z| > 2min(|P|, |Q|) + 2, alors pour tout 7, |z;| < |z|/2 donc

[21\"
col> (1
qui contredit notre majoration de |C'(z)|.

Théoreme 6 Soit P et Q deux polyndémes a coefficients entiers. On choisit un en-
tier z tel que |z| > 2min(|P|,|Q|) + 2, si la partie primitive du polynome G
reconstruit a partir du pged de P(z)etQ(z) par écriture en base z (avec comme
reste euclidien le reste symétrique) divise P et Q) alors c’est le pged de P et Q).

Pour finir la démonstration du théoréme, il nous faut encore montrer le lemme.
Ona
—anx” = an_12" V4. +ag

Donc

z|" —1

|| —1
Ici on peut supposer que || > 1, sinon le lemme est démontré, donc |z| — 1 est
positif et

|lan||z[” < |P](1+.... 4 |z|"" ) = |P|

anl(lzl ~ 1) < 1P L a1 < T

Remarques
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— Le théoreme publié par Char, Geddes et Gonnet porte sur des coefficients

entiers et ¢’est comme cela qu’il est utilisé par les systemes de calcul formel
(en commengant historiquement par Maple). Peu de systemes I’ utilisent pour
les polyndmes a coefficients entiers de Gauss. On peut d’ailleurs généraliser
le théoreme a d’autres types de coefficients, a condition d’avoir un anneau
euclidien plongé dans C avec une minoration sur la valeur absolue des éle-
ments non nuls de I’anneau.

Nous n’avons jusqu’a présent aucune certitude qu’il existe des entiers z tels
que la partie primitive de GG divise P et (). Nous allons montrer en utilisant
I’identité de Bézout que pour z assez grand c’est toujours le cas. Plus pré-
cisément, on sait qu’il existe deux polynémes U et V tels que

PU+QV =D

Attention toutefois, U et V' sont a coefficients rationnels, pour avoir des co-
efficients entiers, on doit multiplier par une constante entiere «, donc en
évaluant en z on obtient I’existence d’une égalité a coefficients entiers

P(z)u+ Q(z)v = aD(z)

Donc le pged g de P(z) et Q(z) divise aD(z) = ad. Comme g est un
multiple de d, on en déduit que ¢ = Sd, ou [ est un diviseur de «. Si on a
choisi z tel que

2| > 2| Dl

alors |z| > 2|D||5| donc 1I’écriture symétrique en base z de g est G = SD.
Donc la partie primitive de G est D, le pged de P et ().

Exemple 7 Si Py = 6(X2 — 1) et Qo = 4(X3 —1).

Le contenu de Py est 6, celui de () est 4.
On a donc pgced des contenus = 2, P = X? —1,Q = X3 — 1. La valeur initiale de
z estdonc 2% 142 = 4. On trouve P(4) = 15, Q(4) = 63. Le pgcd entier de 15 et
63 est 3 que nous écrivons symétriquement en base 4 sous la forme 3 =1x4 — 1,
donc G = X — 1, sa partie primitive est X — 1. On teste si X — 1 divise P et Q,
c’est le cas, donc c’est le pged de P et Q) et le pged de Py et Qg est 2(X — 1).

Algorithme gcdheu
En arguments deux polyndmes Py et Qg a coefficients entiers ou entiers de Gauss.
Retourne le pged de Py et (g ou faux en cas d’échec.

1.

Calculer le contenu de Py et QQg. Vérifier que les coefficients sont entiers de
Gauss sinon retourner faux.

Extraire la partie primitive P de Py et Q de (g, calculer le pged ¢ des con-
tenus de Py et Qg

Déterminer z = 2 min(|P|, |Q]) + 2.

4. Début de boucle : initialisation du nombre d’essais a 1, test d’arrét sur un

nombre maximal d’essais, avec changement de z entre deux itérations (par
exemple z < 22).

Calculer le pged g de P(z) et Q(z) puis son écriture symétrique en base z
dont on extrait la partie primitive G.



72 CHAPITRE 5. LE PGCD DE POLYNOMES.

6. Si GnedivisepasP passer a I’itération suivante. De méme pour Q).
7. Retourner cG

8. Fin de la boucle

9. Retourner faux.

On remarque au passage qu’on a calculé le quotient de P par G et le quotient de ()
par G lorsque la procédure réussit. On peut donc passer a la procédure gcdheu deux
parametres supplémentaires par référence, les deux polyndmes que I’on affectera
en cas de succes, ce qui optimise la simplification d’une fraction de 2 polynomes.

5.2.2 Le pgcd modulaire

On part du fait que si D est le pged de P et Q dans Z (ou Z[i]) alors apres
réduction modulo un nombre premier n qui ne divise pas les coefficients dominants
de Pet @, D divise le pged G de P et Q dans Z/nZ (par convention, le pgcd dans
7. /n’Z est normalisé pour que son coefficient dominant vaille 1). Comme on calcule
G dans Z/nZ, les coefficients des restes intermédiaires de I’algorithme d’Euclide
sont bornés, on évite ainsi la croissance exponentielle des coefficients. Il faudra
ensuite reconstruire D a partir de G.

On remarque d’abord que si on trouve G = 1, alors P et () sont premiers entre
eux. En général, on peut seulement dire que le degré de G est supérieur ou égal
au degré de D. En fait, le degré de G est égal au degré de D lorsque les restes de
I’algorithme d’Euclide (calculé en effectuant des pseudo-divisions, cf. I’exercice
1) ont leur coefficient dominant non divisible par n. Donc plus n est grand, plus la
probabilité est grande de trouver G du bon degré.

Dans la suite, nous allons déterminer une borne b a priori majorant les coeffi-
cients de D. On utilisera ensuite la méme méthode que dans I’algorithme modulaire
de recherche de racines évidentes : on multiplie G' dans Z/nZ par le pged dans Z
des coefficients dominants p et ¢ de P et (). Soit D = pged(p, q)G le résultat
écrit en représentation symétrique. Si n > bpged(p, q) et si G est du bon degré, on
montre de la méme maniere que D = D. Comme on ne connait pas le degré de D,
on est obligé de tester si D divise P et Q. Si c’est le cas, alors D divise D donc
D = D puisque degre(D) = degre(G) > degre(D). Sinon, n est un nombre pre-
mier malchanceux pour ce calcul de pged (degre(G) > degre(D)), il faut essayer
un autre premier.

Remarque : On serait tenté de dire que les coefficients de D sont bornés par
le plus grand coefficient de P. C’est malheureusement faux, par exemple (X + 1)?
dont le plus grand coefficient est 2 divise (X + 1)2(X — 1) dont le plus grand
coefficient (en valeur absolue) est 1.

Soit P = Y p;X* un polyndme a coefficients entiers. On utilise la norme

euclidienne
P> =" Ipil? (5.1)

On établit d’abord une majoration du produit des racines de norme supérieure a 1
de P al’aide de | P|. Ensuite si D est un diviseur de P, le coefficient dominant d de
D divise le coefficient dominant p de P et les racines de D sont aussi des racines
de P. On pourra donc déterminer une majoration des polyndmes symétriques des
racines de D et donc des coefficients de D.
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Lemme 8 Soit A = Z?:o a; X7 un polynéme et o € C. Alors
(X —a)A] = |(@X — 1)A|

Pour prouver le lemme 8, on développe les produits de polyndmes. On pose
a_1 = aq+1 = 0 et on note R la partie réelle.

a+1 a+1

(X — A2 = Z|a]1_aa]| =3 Jajal? + ol — 28(a-1aa)
7=0
a+1 a+1

(@X — AP = Z\aaﬂ—aﬁ S JaPlaj- + a2 — 2R(aa; 1)
7=0

Les deux donnent blen le méme résultat.
Soit P(X) = p[[(X — «; ) la factorisation de P sur C. On introduit le

polyndéme
=p H - aj) H (@ X —1)
i/laj|=1 illajl<1

qui d’apres le lemme a la méme norme que P. La norme de P majore donc le
coefficient constant de P d’ou :

| P|
I | i< 5.2
ol = | ©2)

J/le|21

On remarque que (5.2) reste vraie si on considere les racines J; de norme plus
grande que 1 d’un diviseur D de P puisque le produit porte alors sur un sous-
ensemble. On écrit maintenant 1’expression des coefficients d; de D a I’aide des
racines 6; de D :

|dm—j| = 1d] > I1 O

choixdejracinesparmilesmracinesdeD  §;cracineschoisies

Pour majorer |d,,—;|, on commence par majorer |d;| par 8, = max(1,|d|). On
est donc ramené & majorer

ojm(B) = > I &

choixdejparmimvaleurss,  g,echoix

avec pour hypothése une majoration de M = [[,", B, donnée par la relation
(5.2). Pour cela, on cherche le maximum de 0 ,,,(3) sous les contraintes M fixé et
Br > 1.

On va montrer que le maximum ne peut étre atteint que si I'un des S = M
(et tous les autres S = 1). Sinon, quitte a réordonner supposons que les B sont
classés par ordre croissant. On a donc 3,1 # 1, on pose ﬁk = Bk pour k < m—2,
Bm_1 = 1et Bm = Bm_1Bm. Comparons o, () et ajmn(ﬁ) Si le choix de j
parmi m comporte k = m — 1 et k = m, le produit est inchangé. Sinon on a la
somme de deux produits, 1’un contenant £ = m — 1 et ’autre kK = m. On compare

donc B(Bm—1+ Bm) et B(1+ Bm—15m) avec B = [[5 cresteduchoix k- Comme
1+ ﬂm—lﬂm > 5m—1 + Bm
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puisque la différence est le produit (1 — £,,)(1 — B;,—1) de deux nombres positifs,
on arrive a la contradiction souhaitée.

Ensuite on décompose les choix de 0, ; en ceux contenant M et des 1 et ceux
ne contenant que des 1, d’oll la majoration

om(B) < ( e >M_|_ ( e )

m—1" |P| m—1
ydm_j|§|d\<<j_1)p|+< i )) (5.3)

On peut en déduire une majoration indépendante de j sur les coefficients de D,
en majorant |d| par |p| (puisque d divise p) et les coefficients binomiaux par 21
(obtenue en développant (1 + 1)™~1). D’ou le

et finalement

Théoreme 9 (Landau-Mignotte) Soit P un polynéme a coefficients entiers (ou
entiers de Gauss) et D un diviseur de P de degré m. Si |P| désigne la norme
euclidienne du vecteur des coefficients de P et p le coefficient dominant de P alors
les coefficients d; de D satisfont ’inégalité

;| < 2™ Pl + [p]) (5.4)
Avec cette estimation, on en déduit que si n est un premier plus grand que

min (2481 P4 |p)), 208CQ1 Q] +|g))),  (5.9)

alors le pged trouvé dans Z/nZ va se reconstruire en un pged dans Z si son degré
est le bon.

Malheureusement la borne précédente est souvent treés grande par rapport aux
coefficients du pged et calculer dans Z/nZ s’averera encore inefficace (surtout si
le pgcd est 1). Cela reste vrai méme si on optimise un peu la majoration (5.5) en
repartant de (5.3).

L’idée est donc de travailler modulo plusieurs nombres premiers plus petits et
reconstruire le pged des 2 polyndmes a coefficients entiers a partir des pged des
polyndmes dans Z/nZ et du théoréme des restes chinois. En pratique on prend des
nombres premiers inférieurs a la racine carrée du plus grand entier hardware de la
machine (donc plus petits que 2'6 sur une machine 32 bits) ce qui permet d’utiliser
I’arithmétique hardware du processeur sans risque de débordement.

Algorithme du PGCD modulaire en 1 variable :

En argument : 2 polyndmes primitifs P et ) a coefficients entiers. Le résultat
renvoyé sera le polyndme pgced.

Variable auxiliaire : un entier N initialisé a 1 qui représente le produit des
nombres premiers utilisés jusqu’ici et un polyndme H initialisé a O qui représente
le pged dans Z/NZ.

Boucle infinie :

1. Chercher un nouveau nombre premier n qui ne divise pas les coefficients
dominants p et ¢ de P et ()

2. Calculer le pged G de P et @ dans Z/nZ. Si G=1, renvoyer 1.



5.3. LE PGCD A PLUSIEURS VARIABLES. 75

3. Si H = 0 ou si le degré de G est plus petit que le degré de H, recopier G
dans H et n dans N, passer a la 6éme étape

4. Sile degré de G est plus grand que celui de H passer a I’itération suivante

5. Sile degré de G est égal au degré de H, en utilisant le théoreme des restes
chinois, calculer un polynoéme Htel que H = H modulo N et H = G
modulo n. Recopier H dans H et nN dans N.

6. Ecrire pged(p, )H en représentation symétrique. Soit H le résultat rendu
primitif. Tester si H divise P et Q. Si c’est le cas, renvoyer H, sinon passer
a I’itération suivante.

Finalement on n’a pas utilisé b, la borne de Landau-Mignotte. On peut penser que
I’étape 6 ne devrait étre effectuée que lorsque N est plus grand que pged(p, ¢)b.
En pratique, on effectue le test de I’étape 6 plus tot parce que les coefficients du
pged sont rarement aussi grand que b. Mais pour éviter de faire le test trop tot,
on introduit une variable auxiliaire H' qui contient la valeur de H de 1’itération
précédente et on ne fait le test que si H' = H (ou bien siir si on a dépassé la
borne).

Remarque :

L’algorithme ci-dessus fonctionne également pour des polyndmes a plusieurs
variables.

Exemple 1 :

Calcul du pged de (X + 1)3(X — 1)* et (X* — 1). Prenons pour commencer
n = 2. On trouve comme pged X* + 1 (en effet —1 = 1 donc on cherchait le pged
de (X +1)"etde X* +1 = (X 4 1)%). On teste si X* + 1 divise P et @, ce n’est
pas le cas donc on passe au nombre premier suivant. Pour n = 3, on trouve X2 —
Donc n = 2 n’était pas un bon nombre premier pour ce calcul de pged puisqu’on
a trouvé un pged de degré plus petit. On teste si X2 — 1 divise P et @, c’est le cas
ici donc on peut arréter, le pged cherché est X2 — 1.

Exemple 2 :

Calcul du pged de (X + 1)3(X — 1)* et (X* — 1)3. Pour n = 2, on trouve
un polyndme de degré 7. Pour n = 3, on trouve X% — 1 donc n = 2 était une
mauvaise réduction. Comme X% — 1 ne divise pas P et ), on passe A n = 5. On
trouve X% +2X4—-2X?2—1. On applique le théoréme des restes chinois qui va nous
donner un polyndme dans Z/15Z. On cherche donc un entier congru a 2 modulo
5 et 2 0 modulo 3, -3 est la solution (écrite en représentation symétrique), donc le
polynéme modulo 15 est X6 —3X* +3X2 — 1 = (X2 —1)3. Ce polynome divise
Pet@,c’estdonc le pged de P etde Q.

5.3 Le pgcd a plusieurs variables.

5.3.1 Le pgcd heuristique.

On suppose comme dans le cas a une variable que les polyndmes sont primitifs,
donc qu’on a simplifié les polyndmes par le pged entier de leurs coefficients entiers.
Le principe est identique a celui du PGCD a 1 variable, on évalue les deux
polyndmes P et () de k variables X1,....,X) en un X = z et on calcule le
pged g des 2 polyndmes P(z) et Q(z) de k — 1 variables. On remonte ensuite a
un polyndme G par écriture symétrique en base z de g et on teste si pp(G) divise
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P et Q. 11 s’agit 2 nouveau de montrer que si z est assez grand, alors pp(G) est
le pged cherché. On sait que d = D(z) divise g. Il existe donc un polyndéme a de
k — 1 variables tel que g = ad. On sait aussi que pp(G) divise D, donc il existe un
polynéme C de k variables tel que D = C'  pp(G). On évalue en z et on obtient
d=C(z)g/c(G), ou ¢(G) est un entier, donc

c(G)=axC(z)

Comme ¢(G) est un entier, a et C(z) sont des polyndmes constants. Comme
précédemment, on a aussi |C'(2)| < |z|/2 puisque |¢(G)| < |z]/2.
— Premier cas : si C' ne dépend que de la variable Xj. On continue le raison-
nement comme dans le cas unidimensionnel.
— Deuxieme cas : si C' dépend d’une autre variable, par exemple X;. On re-
garde le coefficient de plus haut degre de C' par rapport a X;. Ce coeffi-
cient divise le coefficient de plus haut degre de P et de () par rapport a X.
Comme C/(z) est constant, on en deduit que le coefficient de plus haut degre
de P et () par rapport a X est divisible par X; — z donc le coefficient de
plus bas degre en X}, de ces coefficients de plus haut degre est divisible par
z, ce qui contredit la majoration de ce coefficient.
En pratique, cet algorithme nécessite le calcul récursif de pged sans garantie de
réussite. On I’évite donc s’il y a beaucoup de variables (la limite est par exemple
de 5 pour MuPAD).

5.3.2 Le pgcd modulaire multivariables.

Ici, on travaille modulo X,, — «, ol X1, ...., X}, désignent les variables des
polynoémes. On consideére donc deux polyndmes P et () comme polyndmes de la
variables X, avec des coefficients dans Z[X71, . ..., X;,—1]. On évalue en X,, = a,

on obtient deux polynémes en n — 1 variables dont on calcule le pged (récursive-
ment).
Il s’agit de reconstruire le pged par interpolation. Tout d’abord, on a une borne
évidente sur le degré du pged par rapport a la variable X,,, c’est le minimum §
des degrés par rapport a X,, des polynomes P et (). A premiere vue, il suffit donc
d’évaluer les polynémes en § 4+ 1 points a.
Il faut toutefois prendre garde aux mauvaises évaluations et a la normalisation
des pged avant d’interpoler. En effet, si D(X7, . ..., X,,) désigne le pgcd de P et Q
et G(Xy,....,Xp—1)lepgedde P(X1,...., Xp—1,a)etde Q(X1,...., Xp—1,0),
on peut seulement dire D(X1,...., X,,—1,«) divise G. Plusieurs cas sont donc
possibles lorsqu’on évalue en un nouveau point « :
— 1’un des degrés de G est plus petit que le degré du polyndme D’ reconstruit
par interpolation jusque la. Dans ce cas, toutes les évaluations qui ont conduit
a reconstruire D’ étaient mauvaises. Il faut recommencer 1’interpolation a
z€ro ou a partir de G (si tous les degrés de GG sont inférieurs ou égaux aux
degrés du D’ reconstruit).
— I’un des degrés de G est plus grand que le degré du D’ reconstruit jusque 1a.
Il faut alors ignorer a.

— Tous les degrés de G sont égaux aux degrés du D’ reconstruit jusque 1a.
Dans ce cas, G est un multiple entier du polyndme D’ reconstruit jusque
la et évalué en X,, = «. Si on suppose qu’on a pu s’arranger pour que ce
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multiple soit 1, on ajoute le point o aux points d’évaluation précédents «;

en posant :
Haj (X0 — ;)

[, (@ —aj)
On voit que les mauvaises évaluations se détectent simplement par les degrés. Pour
la normalisation, on utilise une petite astuce : au lieu de reconstruire lepgcdD, on
va reconstruire un multiple du pged D (ce multiple appartiendra a Z[X,]). On voit
maintenant P et () comme des polyndmes en n — 1 variables X1, ...., X1 a co-
efficients dans Z[X,,]. Alors Icoeff(D), le coefficient dominant de D (relativement
a I’ordre lexicographique sur les variables X1, ..., X,,—1), est un polynéme en X,
qui divise le coefficient dominant de P et de () donc divise le coefficient domi-
nant du pgcd des coefficients dominants de P et de (). On va donc reconstruire le
polyndme :

/ A(Xn)

D' = Dm, A(X,,) = pged(lcoeff(P)(X,,), lcoeff(Q) (X))

D' =D+ (G-D

c’est-a-dire D multiplié par un polyndéme qui ne dépend que de X,.
Revenons a GG en un point « de bonne évaluation. C’est un multiple entier de
D(Xl, e .,Xn_l, Oé) :

G = ﬁD(Xl, ce .,anl,a)

Donc, comme polyndmes de X7, ..., X,,_1 a coefficients dans Z[X,,] ou dans Z,
lcoeff(G) = Blcoetf(D))| x,—q. Comme lcoeff( D) divise A(X},), il en est de méme
en X,, = a donc lcoeff(G) divise SA(«). On en déduit que A(a)G qui est divis-
ible par A(a) est divisible par lcoeff(G). On va donc considérer le polyndme
A(a)G/Icoeff(G) : ses coefficients sont entiers et son coefficient dominant est

A(a) = lcoeff(D'(X1,. ..., Xp_1,a))

donc
A(a)G/Icoeff(G) = D' (X1, ..., Xp—1, Q)

Algorithme du pgcd modulaire a plusieurs variables (interpolation dense) :
Arguments : 2 polyndmes primitifs P et () de n variables X1, . ..., X, a coef-
ficients entiers. Renvoie le pged de P et Q.

1. Sin =1, renvoyer le pgced de P et () en une variable.

2. Test rapide de pged trivial par rapport a X,,. On cherche des n — 1-uplets «
tels que P(a, X,,) et Q(«, X,,) soient de méme degré que P et (Q par rapport
a la variable X,,. On calcule le pged G de ces 2 polyndmes en une variable.
Si le pged est constant, alors on retourne le pged des coefficients de P et Q).

3. Ondivise P et () par leur contenu respectifs vu comme polyndmesen X7, . ...

a coefficients dans Z[X,,], on note C(X,,) le pged des contenus. On calcule
aussi le pged A(X,,) des coefficients dominants de P et de Q.

4. On initialise D’ le pged reconstruit a 0, 1(X,,) le polyndme d’interpolation
al, o = (61,...,0n—1) la liste des degrés partiels du pged par rapport a
X1,...., X1 au minimum des degrés partiels de P et () par rapport a
X1,....,Xn_1, e le nombre d’évaluation a 0 et £ I’ensemble des points
d’interpolation a la liste vide.
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5. Boucle infinie :
Faire a=entier aléatoire n’appartenant pas a I jusqu’a ce que

degre(P(X1,....,Xp1,a)) = degrex (P(X1,....,Xy)
degre(Q(X1,...., Xn1,a)) = degrex (Q(X1,...., X))

— Calculerle pged G(X1,. ..., X,—1) enn—1variablesde P(X7,...., X, 1, @)
et Q(Xl, vy, Xp—1, a).
— Si degre(G); < ¢; pour un indice au moins. Si degre(G) < ¢, on pose
A .
§ = degre(G), D' = G%, I=X,—ae=1letE = |a],sinon
on pose 6 = min(d, degre(G)), D’ = 0,1 =1,e = 0, E = [|. On passe a
I’itération suivante.
— Sidegre(G) > 9, on passe a Iitération suivante.
— Sidegre(G) = 4, on interpole :

. A(a)
-G= G’lcoeff(G)

_D'=D+ %(G — D'(X1,.... Xn_1,0))

- I:=1%(X,—a)

—e:=e+letajouteraa F

Si e est strictement plus grand que le minimum des degrés partiels de PP
et QQ par rapport & X,,, on pose D la partie primitive de D’(vu comme
polynéme a coefficients dans Z[ X)), on teste si P et () sont divisibles
par D, si c’est le cas, on renvoie D = C/(X,,)D

On observe que dans cet algorithme, on fait le test de divisibilite de D par P et
Q. En effet, méme apres avoir évalué en suffisamment de points, rien n’indique
que tous ces points sont des points de bonne évaluation. En pratique cela reste
extrémement improbable. En pratique, on teste la divisibilité plus tot, des que D’
n’est pas modifi€ par I’ajout d’un nouveau point a la liste des a;.

Il existe une variation de cet algorithme, appelé SPMOD (sparse modular), qui
suppose que seuls les coefficients non nuls du pged en n — 1 variables sont encore
non nuls en n variables (ce qui a de fortes chances d’étre le cas). L’étape d’inter-
polation est alors remplacée par la résolution d’un sous-systeéme d’un systeme de
Vandermonde. Cette variation est intéressante si le nombre de coefficients non nuls
en n — 1 variables est petit devant le degré. Si elle échoue, on revient a I’interpola-
tion dense.

Notons enfin qu’on peut appliquer cette méthode lorsque les coefficients de
P et @ sont dans Z/nZ mais il faut alors vérifier qu’on dispose de suffisamment
de points d’interpolation. Ce qui en combinant avec 1’algorithme modulaire a une
variable donne un algorithme doublement modulaire pour calculer le pged de 2
polyndmes a coefficients entiers. C’est cette méthode qu’utilise par exemple Mu-
PAD (en essayant d’abord SPMOD puis I’interpolation dense).

Exemple :

Dans cet exemple, on donne F' et GG sous forme factorisée, le but étant de faire
comprendre 1’algorithme. En utilisation normale, on n’exécuterait cet algorithme
que si F' et G étaient développés.

P=(z+Dy+22+1) (12 +2y+1),Q = (z+ Dy +22+1)(y* —zy—1).

Prenons & comme variable X; et ¥y comme variable X5. Les coefficients dom-
inants de P et () sont respectivement y et —y donc A = y.
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Eny = 0, P(z,0) = 22 + 1 n’est pas du bon degré.

Eny=1,P(z,1) = (x+22+2)(x+2) et Q(z,1) = (v + 2%+ 2)(—x) sont
du bon degré. Leur pged est G = 22 + z + 2, A(1) = 1,donc D' = 2% + x + 1.
On teste la divisibilité de P par D', le teste échoue.

Eny = 2, P(x,2) = (224-22+3)(22+5) et Q(z, 2) = (2% +22+3)(—22+3)
donc G = 2% + 2z + 3, A(2) = 2. On interpole :

—1
D = x2+x+2+g—1(2(x2+2x+3)—(x2+x+2)) = y(v*+3z+4)— (2v+2)
On teste la divisibilité de P par D', le test échoue.

Eny =3, P(z,3) = (2*4+32+4)(3z+10) et Q(x, 3) = (z*+3x+4)(—3z+
8) donc G = 22 + 3z + 4, A(3) = 3. On interpole :

D = y@®+3x4+4) —(2z+2)+
(v-2)y-1)
(3

—o) 1) BE" 30+ — (@ + 32+ 4) — (22 +2)))

donc

- 2)(y—1
(y )2(y )(_236_2) :x2y+xy2+y2+y

D' = y(x® +3x+4)— (22 +2) +
On divise D’ par son contenu et on trouve 22 + 2y + i + 1 qui est bien le pged de
PetQ.

5.3.3 EZGCD.

Il s’agit d’une méthode p-adique. On évalue toutes les variables sauf une,
on calcule le pged en une variable et on remonte au pgcd variable par variable
(EEZGCD) ou toutes les variables simultanément (EZGCD) par un lemme de
Hensel. Il semble qu’il est plus efficace de remonter les variables séparément.

Soitdonc F' et G deux polyndmes primitifs dépendant des variables X7, ..., X,
de pged D, on fixe une des variables qu’on appelera X; dans la suite. Soient
lcoeff(F) et lcoeff(G) les coefficients dominants de F' et G par rapport a X;. On
évalue F et G en un n — 1 uplet b tel que le degré de F' et G par rapport a X soit
conservé apres evaluation en b. On suppose que Dy (X1) = pged(F'(b),G(b)) ale
méme degré que D(b). On a donc I’égalité :

B lcoeff(F'(b)) F(b) Icoeff(F)(b)
(Fx looell(F))(6) = (Db lcoeff(Dy) ) " < Dy 1coeff<”’;)>>

et de méme en remplagant F' par G.

Pour pouvoir lifter cette égalité (c’est-a-dire généraliser a plusieurs variables),
il faut que Dy et (IZ) soient premiers entre eux. Sinon, on peut essayer de lifter
I’égalité analogue avec G. En général, on montre qu’il existe un entier j tel que D,
et %{)‘G(b) soient premiers entre eux. En effet, sinon au moins un des facteurs

F(b)+jG(b)
Dy

donc diviser a la fois et (b) en contradiction avec la définition de D, =
pgcd(F(b), G(b)). On lifte alors I égalité obtenue en remplagant F' par (F' + kG)

irréductibles de D, va diviser
M

pour deux valeurs distinctes de j et va
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ci-dessus. Dans la suite, on suppose qu’on peut prendre ;7 = 0 pour alléger les
notations.

On va aussi supposer que b = 0. Sinon, on fait un changement d’origine sur les
polyndmes F' et G pour que b = 0 convienne, on calcule le pgcd et on lui applique
la translation d’origine opposée.

On adopte ensuite la notation suivante : si k est un entier, on dit qu’un polyndme
P est un O(k) si la valuation de P vu comme polyndme en Xo, .. .., X, a coeffi-
cients dans Z[X] est supérieure ou égale a k, ou de maniere équivalente si

P(X1,hXs,.....,hX,) = Op_o(h¥)
L’ égalité a lifter se réécrit donc :
Flcoeff(F) = PyQo + O(1)
N 1 lcoeff(F F(b) lcoeff(F)(b)
ou Py =Dy lcoeff(D) et Qo = Dy, lcoeff(F(b>)

degré O par rapport aux variables Xo,...., X,,. Cherchons P =0(1)etQ; =
O(1) de degré 1 par rapport aux Variables Xg, oo X, tels que

sont premiers entre eux et de

Flcoeff(F) = (Po+ P1)(Qo + Q1) + O(2)
11 faut donc résoudre
Fleoeff(F) — PoQo = PoQ1 + Qo1 + O(2)

On peut alors appliquer I’identité de Bézout qui permet de déterminer des polynomes
Py et Q; satisfaisant 1’égalité ci-dessus (avec comme reste O(2) nul) puisque Py
et (o sont premiers entre eux. De plus, on choisit P} et ) tels que degre y P <
degre y, (F')—degre(Qo) = degre(Fp) etdegrey (Q1) < degre(Qo) etlcoeffy, (Po+
Py) + O(2) = lecoeffx, (Qo + Q1) + O(2) = lcoeffx, (F'). On tronque ensuite P;
et (1 en ne conservant que les termes de degré 1 par rapport a Xo, ...., X,,.

On trouve de la méme maniere par récurrence Py, et QJ, homogenes de degré k
par rapport a Xo, . ..., X}, de degré par rapport a X respectivement inférieur aux
degrés de () et de P, et tels que

Fleoeff(F) = (Po+.... + P)(Qo+.... + Q) + O(k + 1) (5.6)

et lcoeff(F') = lcoeffx, (Po + .... + P) + O(k + 1) = lcoeffx, (Qo + .... +
Qr) +O(k+1).

Si on est bien en un point de bonne évaluation et si k est plus grand que le
degré total (par rapport aux variables Xo, . ..., X,) du polyndme Flcoeff(F') on

choeff(F) En effet, si on a deux suites de
Icoeff(D)"

polyndmes P et P’ et Q et Q' satisfaisant (5.6) avec les méme termes de degré
zéro Py et (D, alors en prenant la différence, on obtient :

va vérifier que Py + .... + P, =

(Po+Py .. +P)(Qo+Q1 .. 4+Qk) = (Po+P| .. +P)(Qo+Q .. +Qp)+0(k+1)

On égale alors les termes homogenes de degré j, pour j = 1, on obtient Py(Q; —
Q}) = Qo(P1— Py), donc Qo divise Q1 — Q] qui est de degré strictement inférieur
au degré de (o par rapport a2 X1 (car on al’inégalité large et les termes de plus haut
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degré sont égaux), donc Q1 = Q) et P, = Pj. On montre de la méme maniére que
Qj = Q;- et P = P]( . L’écriture est donc unique, c’est donc 1’écriture en polyndme
Icoeff(F)

Icoeff(D)
Cet algorithme permet donc de reconstruire D), il suffit de tester a chaque étape

si Py+. ...+ Py divise Flcoeff(F'). On appelle cette méthode de remontée lemme
de Hensel linéaire. Il existe une variante dite lemme de Hensel quadratique qui con-
siste a passer de O(k) a O(2k). Elle nécessite toutefois un calcul supplémentaire,
celui de I’identité de Bézout a O(2k) prés pour les polyndémes Py + . ...+ Py et
Qo + - ...+ Qr_1. Ce calcul se fait également par lifting.

Algorithme EZGCD (Hensel linéaire)

Arguments : 2 polyndmes F' et G a coefficients entiers et primitifs. Renvoie le
pged de F et G ou false.

homogene de degré croissant de D que I’on reconstruit.

1. Evaluer FetGen (Xo,.....,X,,) = (0,....,0), vérifier que les coefficients
dominants de F' et de G ne s’annulent pas. Calculer le pged D;, de F(0) et
de G(0). Prendre un autre point d’évaluation au hasard qui n’annule pas les
coefficients dominants de F' et de G et vérifier que le pged a le méme degré
que Dy. Sinon, renvoyer false (on peut aussi faire une translation d’origine de
F et de GG en un autre point mais cela diminue 1’efficacité de 1’algorithme).

2. On note IcF et 1cG les coefficients dominants de F' et de GG par rapport a X;.

3. Sidegre(F) < degre(G) et degre(D;) = degre(G) et F' divise G renvoyer
F

4. Sidegre(G) < degre(F) et degre(D;) = degre(F) et G divise F' renvoyer
G

5. Sidegre(F') = degre(Dy) ou si degre(G) = degre(Dy,) renvoyer false

6. Boucle infinie sur j entier initialisé a 0, incrémenté de 1 a chaque itération :

F(0)+jG(0) )
Dy,

si pged(Dy, = ( constant, alors arréter la boucle

7. Lifter égalité (F + jG)(IcF + j1cG)(0) = (wa> « ... par
b)

remontée de Hensel linéaire ou quadratique. Si le résultat est false, renvoyer
false. Sinon renvoyer le premier polynéme du résultat divisé par son contenu
vu comme polyndme en X a coefficients dans Z[ X5, . ..., X,].

Remontée de Hensel linéaire :

Arguments : F' un polyndme, IcF=lcoeff(F') son coefficient dominant, Py un
facteur de F'(0) ayant comme coefficient dominant IcF(0) et dont le cofacteur Qg
est premier avec Fj.

Renvoie deux polynémes P et @ tels que FIcF = PQ et P(0) = Py et
lcoeff(P) = lcoeff(Q) = IcF.

1. Soit G = FIcF, , Qp = G(O)/P(], P=PF),Q=0Q.

2. Déterminer les deux polyndmes U et V' de I’identité de Bézout (tels que
PoU + Q¢V = d ol d est un entier).

3. Boucle infinie avec un compteur k initialisé a 1, incrémenté de 1 a chaque
itération
— Sik > degrey,  y, (G), renvoyer false.
- Si P divise G, renvoyer P et G/P.
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— Soit H = G—PQ = O(k). Soitu = U etv = VEZ ona Pyu+Qov =
H

— Remplacer v par le reste de la division euclidienne de v par Py et u par le
reste de la division euclidienne de u par ()g. La somme des deux quotients
est égale au quotient euclidien de H par Py()g, c’est-a-dire au coefficient
dominant de H divisé par le produit des coefficients dominants de F et
Qo (qui sont égaux) donc on a 1’égalité :

~ lcoetf(H)
lcoeff(Py)?

— Soit a = (Icoeff(F")—Icoeff(P)) /lcoeff(Fy) et 8 = (lcoeff(F')—lcoeff(Q))/Icoeff( ).
On ajoute a.Pp a v, ainsi lcoeff(P + v) = lcoeff(F) + O(k + 1) et Qo 2
u, ainsi lcoeff(Q) + u) = lcoeff(F') + O(k + 1)

Remarque : on montre alors que o + 3 = % + O(k + 1) donc

Pou + Qov = H + O(k + 1) en utilisant les propriétés :

Pou+Qov=H PoQo

lcoeff(F') = Icoeff(P) + O(k) = Icoeff(Q) + O(k) = lcoeff(Py) + O(1)

— Réduire u et v en éliminant les termes de degré strictement supérieur a k
par rapport a Xo,...., X,. S’il reste un coefficient non entier, renvoyer
false

— Remplacer P par P + v et () par () + u, passer a I’itération suivante.

Exemple :

F=(z+)y+22+1) (2 +2y+1),G = ((z+Dy+ 22 +1)(y>? —ay—1)

Ona F(0,y) = (y+ 1)(? +1) et G(0,y) = (y + 1)(y*> — 1), le pged est
donc Dy = (y + 1). On remarque que Dy, est premier avec le cofacteur de F' mais
pas avec le cofacteur de GG. Si on évalue en un autre point, par exemple z = 1, on
trouve un pged D de m&€me degré, donc O est vraissemblablement un bon point
d’évaluation (ici on en est siir puisque le pged de F' et GG se calcule a vue...). On a
Icoeff(F) = x+1, onvadonc lifter G = ((z+1)y+2%+1)(y* +2y+1)(z+1) =
PQouPy=(y+1)etQo= (y>+1).

On calcule les polyndomes de I’identité de Bézout U = (1 — y) et V = 1 avec
d=2,puisal’ordre k =1:

H=G-PQo= (29" +2y° + 3y + 1)z + O(2)

donc u = reste(UH/d, Qo) = zy etv =reste(VH/d, Py) = —.

Donc Q1 = zy+aQg avec a = (z+1—1)/Icoeff(Py) = z et Qo+Q1 = (y>+
1)(x+1) +zy. De méme, P, = —x + SFy, avec § = (v +1—1)/lcoeff(Py) = =
donc Py + P = (y + 1)(x + 1) — z. On remarque que Py + P; et Qo + @1 sont
bien a O(2) pres les facteurs de Flcoeff(F) :

P = (z+1)y+2*+1 = P+ P1+0(2), Q = (z+1)(y*+ay+1) = Qo+Q1+0(2)
Une deuxieme itération est nécessaire. On calcule
H=G-(Py+P)(Qo+Q1) =2y +y—+1)2>+0(3)

puis reste(UH/d, Qo) = yz? et reste(V H/d, Py) = z?. Ici les coefficients a et
B sont nuls car lcoeff(F') n’a pas de partie homogene de degré 2. On trouve alors
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P=PFP+P +Pet@ = Qo+ Q1+ Q. Pour calculer le pgcd, il suffit de
calculer la partie primitive de P vu comme polyndme en y, ici c’est encore P car
le contenu de P est 1 (remarque : pour () le contenu est z + 1).

On trouve donc P comme pgcd.

5.4 Quel algorithme choisir ?

Il est toujours judicieux de faire une évaluation en quelques n — 1 uplets pour
traquer les pged triviaux. (E)EZGCD sera efficace si (0,...,0) est un point de bonne
évaluation et si le nombre de remontées nécessaires pour le lemme de Hensel est
petit donc pour les pged de petit degré, GCDMOD est aussi efficace si le degré du
pgcd est petit. Le sous-résultant est efficace pour les pged de grand degré car il y
a alors peu de divisions euclidiennes a effectuer et les coefficients n’ont pas trop
le temps de croitre. SPMOD est intéressant pour les polyndomes creux de pged non
trivial creux. GCDHEU est intéressant pour les problémes relativement petits.

Avec des machines multiprocesseurs, on a probablement intérét a lancer en
parallele plusieurs algorithmes et & s’ arréter des que 1’un deux recontre le succes.

5.5 Pour en savoir plus.

Parmi les références citées dans le premier article, ce sont les livres de Knuth,
H. Cohen, et Davenport-Siret-Tournier qui traitent des algorithmes de pgcd. On
peut bien slir consulter le source de son systeme de calcul formel lorsqu’il est
disponible :

— pour MuPAD sur un systeéme Unix, depuis le répertoire d’installation de Mu-
PAD (en général /usr/local/MuPAD) apres avoir désarchivé le fichier
lib.tar durépertoire share/1ib par la commande
cd share/lib && tar xvf lib.tar
on trouve les algorithmes de calcul de PGCD dans le répertoire
share/1lib/1ib/POLYLIB/GCD

— Pour I’algorithme EZGCD, je me suis inspiré de I’implémentation de Singu-
lar (logiciel libre disponible 8 www.singular.uni-k1.de)

Sur le web on trouve quelques articles en lignes sur le sujet en cherchant les mots

clefs GCDHEU, EZGCD, SPMOD sur un moteur de recherche, il y a par exemple

une description un peu différente du pged heuristique sur :
www.inf.ethz.ch/personal/gonnet/CAII/HeuristicAlgorithms/nodel.html
et un article de comparaison de ces algorithmes par Fateman et Liao (dont la

référence bibliographique est Evaluation of the heuristic polynomial GCD. in :

ISSAC pages 240-247, 1995). Quelques autres références :

— K.O.Geddes et al "Alg. for Computer Algebra", Kluwer 1992.

— pour GCDHEU Char, Geddes, Gonnet, Gedheu : Heuristic polynomial ged
algorithm based on integer gcd computation, in : Journal of Symbolic Com-
putation, 7 :31-48, 1989.

— pour SPMOD "Probabilistic Algorithms for Sparse Polynomials”, in : Sym-
bolic & Algebraic Comp. (Ed E.W.Ng), Springer 1979, pp216,
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Chapitre 6

Le résultant

6.1 Définition

Il s’agit d’un point de vue d’algebre linéaire sur le PGCD. Considérons deux
polynémes A et B a coefficients dans un corps, de degrés p et ¢ et de pged D et
I’identité de Bézout correspondante :

AU+ BV =D (6.1)

avec degré(U) < g et degré(V') < p. Imaginons qu’on cherche U et V' en oubliant
qu’il s’agit d’une identité de Bézout, en considérant simplement qu’il s’agit d’un
probleme d’algebre linéaire de p + ¢ équations (obtenues en développant et en
identifiant chaque puissance de X de 0 a p + g — 1) a p + ¢ inconnues (les p
coefficients de V' et les q coefficients de U) On sait que A et B sont premiers entre
eux si et seulement si ce probleme d’algebre linéaire a une solution pour D = 1.
Donc si le déterminant du systéme est non nul, alors A et B sont premiers entre
eux. Réciproquement si A et B sont premiers entre eux, le systéme a une solution
unique non seulement avec comme second membre 1 mais avec n’importe quel
polyndme de degré inférieur p + ¢, donc le déterminant du systéme est non nul.
Définition :

On appelle résultant de A et B le déterminant de ce systeéme (6.1). Il s’annule si et
seulement si A et B ne sont pas premiers entre eux (ont au moins une racine com-
mune). On appelle matrice de Sylvester la transposée de la matrice du systeme
(les inconnues étant par ordre décroissant les coefficients de U et V')

Ay Agqr oo oo Ag O .0
0 Ay ... ... A Ay ... 0
MAB=| 0o o .. Ao
B, Byy ... B 0 0 ... 0
0o 0 .. Bo

(cette matrice contient b =degré(B) lignes de coefficients du polyndme A et a =degré(A)

lignes de coefficients du polyndme B, les coefficients diagonaux sont les A, et Bp)
Remarques

Le résultant s’exprime polynomialement en fonction des coefficients des polynomes

85
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A et B donc aussi en fonction des coefficients dominants de A et B et des racines
a1, ...,0q de A et 81, ..., 8y B, or si on fait varier les racines de B on annulera le
résultant si I’une d’elle coincide avec une racine de A, ceci montre que le résultant
est divisible par le produit des différences des racines 3; —; de A et B. On montre
que le quotient est AZBg en regardant le coefficient dominant du résultant en degré
total par rapport aux 3; : dans le déterminant il faut prendre le produit des termes
diagonaux pour avoir le degré maximal en les 3;. On peut aussi 1’écrire sous la

forme
a

resultant(A, B) = AY H B(w;)
i=1
Soit P un polyndme de degré n et coefficient dominant p,,. Le coefficient dom-
inant de P’ est np,, un multiple de p,, le résultant de P et P’ est donc divisible

par py,, on appelle le quotient discriminant. En terme des racines r; de P, on a

. resultant( P, P’ 2 T n—
disc(P) = resultant(P, P') =D QHPI(H) =pp? H (ri —15)?

n
Pn i=1 1<i<j<n

Ce résultat a un intérét pour par exemple minorer a priori I’écart entre 2 racines
d’un polyndme a coefficients entiers.

6.2 Applications

Revenons au cas oll nos polyndmes sont a coefficients dans un anneau contenu
dans un corps, par exemple Z € Q ou un anneau de polynémes Z[ X3, ..., X,,| dans
son corps de fractions. On remarque alors que I’équation :

AU+ BV =C

a une solution dans I’anneau si C est le résultant  de A et B (ou un multiple). En
effet, on écrit les solutions comme celles d’un systéme de Cramer, le dénominateur
de chaque inconnue est r, le numérateur est un déterminant ayant les coefficients de
C dans une des colonnes, on peut donc y factoriser r et simplifier. On peut le voir
directement a partir de la définition du résultant en effectuant sur le déterminant
une manipulation de colonnes sur la derniere colonne, on ajoute a cette dernicre
colonne z fois I’avant-derniére, 2% fois I’avant-avant-derniére etc... La derniére

colonne devient
2071A

A
1B
B

et en développant le déterminant par rapport a cette derniere colonne, on obtient
I’identité de Bézout.
Exemple : le résultant de = 4+ 1 et x — 1 est 2, donc I’équation

(2+1D)U+(z—-1)V =2
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aune solution U = 1 et V = —1 dans Z[X], par contre
(x4+1DU+(xz-1)V =1

n’a pas de solution dans Z[X].

6.2.1 Systemes polynomiaux

Ceci peut servir a éliminer des inconnues lorsqu’on résoud un systeme d’équa-
tions polynomiales :

Pi(X1,y ey Xp) = 0, ey Po( X1, ey Xn) = 0
On pose
1 _ 1 _
P (Xy,...,Xp—1) = resultant( Py, Py, X3), ..., P _1 (X1, ..., Xp—1) = resultant(P,_1, P,,, X,,)

Comme P}, P! ... sont des combinaisons linéaires des polyndmes de départ
a coefficients dans 1’anneau, si (X1, ..., X,,) est solution du systtme de départ,
alors X1, ..., X;,—1 est solution du deuxieéme systeme. On élimine ainsi les vari-
ables les unes apres les autres, pour se ramener a une seule équation polynomiale
Pln_l(X 1) = 0, dont on cherche les racines, puis si r1 est une racine de Pln_l,
on remonte au systéme précédent P{* %(ry, Xo) = 0, Py %(r1, X2) = 0, que I’on
résoud en cherchant les racines de ged( Pl %(r1, Xa), Py~ %(r1, X2)), et ainsi de
suite jusqu’au systéme de départ.

Lors des calculs de résultant, il peut arriver que le résultat soit nul si les argu-
ments ne sont pas premiers entre eux, dans ce cas il faut diviser par le PGCD de
ces 2 polyndmes et traiter le cas du PGCD a part.

Malheureusement, les calculs de résultant deviennent vite impraticables (cf.
infra), on ne peut guere traiter par cette méthode que des systemes 3x3 (ou 4x4 si
on est patient). Pour des systemes plus ambitieux, on utilisera plutot un calcul de
bases de Groebner. Mais le résultant est tres bien adapté par exemple a la recherche
d’équations cartésiennes d’une courbe ou surface paramétrée par des fractions ra-
tionnelles.

6.2.2 Identité de Bézout dans Z[X].

Lorsque les polyndmes A et B sont a coefficients entiers, on peut résoudre
I’identité de Bézout en résolvant le systeme linéaire AU + BV = D ou D est
calculé par un algorithme de calcul de PGCD. C’est un systeme linéaire de a + b
équations en a + b inconnues, que 1’on peut résoudre par une méthode p-adique,
permettant de calculer efficacement les coefficients rationnels de U et V.

On peut étendre a des polyndmes premiers entre eux ayant des coefficients dans
une extension algébrique de Q, en calculant I’identité de Bézout pour fl:norme(A)
et B:norme(B) (norme au sens de norme algébrique, obtenue en multipliant par
les conjugués du polyndme, calculé en pratique en prenant le résultant du polyndme
avec le polyndme minimal de I’extension algébrique) et en observant que la norme
est divisible par le polynome
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On pose alors u le reste de %U par B et v le reste de%f/ par A. Si les polyndmes
ne sont pas premiers entre eux, on s’y ramene en divisant par leur pged.

6.3 Résultant et degrés

Si A et B sont des polyndmes en d variables de degré total m et n alors le
résultant de A et B par rapport a une des variables, disons la premiére notée z, est
un polyndéme en d — 1 variables, on va voir qu’on peut majorer son degré total par
mn.

Quitte a ajouter une variable d’homogénéisation (appelons-la t), on peut sup-
poser que A et B sont homogenes, par exemple si A = z3 + 2y + 1 on considére
A; = 23 + xyt + 3. Le degré total par rapport aux d — 1 variables d’un coeffi-
cient A; de A est alors m — j, et pour B}, c’est n — k. On développe le déterminant
comme somme sur toutes les permutations de a + b éléments, et on regarde le degré
total d’un terme par rapport aux d — 1 variables, on a donc un produit de 7, (;) pour
i entre 1 et a + b. Pour ¢ entre 1 et b, on est dans les b premieres lignes, donc avec
des coefficients de A, le degré total de r;,(;) se déduit de la distance a la diagonale,
il vaut m — a + i — o(7) puisque sur la diagonale c’est m — a. Pour i entre b+ 1 et
b + a on est dans les a dernieres lignes, donc avec des coefficients de B, le degré
total est n + o(i) — i. Le degré total du produit vaut donc

a+b
b(m—a)—i—an—i—Za(i)—i:b(m—a)+an:mn—(m—a)(n—b)
i=1

il est donc au plus mn avec égalité si m = a ou n = b (c’est-a-dire si le degré total
est identique au degré partiel en x pour au moins un des deux polyndmes).

Lorsqu’on enléve la variable d’homogénéisation (en posant ¢ = 1), on peut
également perdre un ou plusieurs degrés. Dans le cas de polyndmes en 2 variables
A(z,y), B(z,y), cela correspond a un point d’intersection a I’infini entre les 2
courbes A(x,y) = B(z,y) = 0, en coordonnées homogénes on a ¢t = 0 qui est
solution, et on remplace ¢ par O dans A;(z,y,t) = By(x,y,t) = 0 pour trouver la
direction.

Exemple (tiré d’un TP de Frédéric Han) intersection des 2 courbes x x y = 4
ety? = (z — 3) * (v2 — 16). Onadonc A = vy — 4, B = y* — (z — 3)(2% — 16),
m = 2,n = 3 on définit alors :

A:=x+y—4t"2; B:=y"2xt—(x-3t)*x(x"2-16t"2);
On observe que resultant (A, B, x) est bien de degré 6 (car n = b = 3),
alors que resultant (A, B,y) est de degré 5 (m # a,n # b). On a donc 5
points d’intersection complexes et un point d’intersection a I’infini correspondant
alaracine ¢ = 0 du résultant en = de coordonnées homogenes (z,y,t) = (0,1,0).
Tllustration
solve (subst (resultant (A,B,y),t=1))
implicitplot (subst (A,t=1));implicitplot (subst (B,t=1))

Plus généralement, soit deux courbes algébriques d’équations respectives A(x,y) =
0 et B(z,y) = 0 de degré totaux m et n et premiers entre eux, alors A et B ont
au plus mn points d’intersection (théoréme de Bézout). En effet, le résultant en z
par exemple est non nul puisque les 2 polyndmes sont premiers entre eux, donc est
un polyndme en y qui a un nombre fini de racines, puis on cherche les racines en
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x de ged(A(.,y), B(.,y)) pour chaque valeur de y racine, il y a donc un nombre
fini d’intersections. On peut donc changer de repere et choisir un repere tel que
deux points d’intersections distincts aient leurs abscisses distinctes. On refait le
méme raisonnement, et on utilise la majoration du degré du résultant par rapport
a y par mn, on a donc au plus mn valeurs de y, donc au plus mn points d’inter-
sections, puisqu’une valeur de y ne correspond qu’a une valeur de x par choix du
repere. Lorsqu’on travaille dans C2, le défaut de nombre de points d’intersection
par rapport au majorant mn provient des points a I’infini, a condition de prendre
en compte la multiplicité des intersections. Dans R?, on perd aussi les points non
réels. Exemple : intersection de (x — 2)% + y? = dety? = (x — 3) * (22 — 16).

Le degré du résultant explique pourquoi on ne peut pas résoudre en pratique
de grands systemes polynomiaux avec cet outil d’élimination. Par exemple pour un
systeéme de 5 équations en 5 inconnues de degré 5, en éliminant une variable, on
passe a 4 équation en 4 inconnues de degré 25, puis a 3 équations en 3 inconnues
de degré 252 = 625, puis 2 équations en 2 inconnues de degré 6252 = 390625
et enfin un polynéme de degré ... 152587890625. Pour n équations de degré n,
on a une majoration par n@""), ainsi pour n = 4 on trouve 65536 qui est déja
discutable...

6.4 Lien avec’algorithme du sous-résultant (calcul de PGCD)

On peut calculer le déterminant avec la suite des restes de divisions euclidi-
ennes de la maniere suivante, on part de la pseudo-division de A par B :

Bi""MA=BQ+R

on effectue alors sur chaque ligne contenant les coefficients de A la manipulation
de ligne correspondante, c’est-a-dire multiplier la ligne par BZ_bH et soustraire
(qo fois la ligne de B terminant dans la méme colonne+q; fois la ligne de B termi-
nant une colonne avant+...). Toutes les lignes contenant les coefficients de A ont été
remplacées par des lignes contenant les coefficients de 2. Ces lignes contiennent
k zéros initiaux avec k > 1, ce qui permet de réduire le déterminant a celui de la
matrice de Sylvester de R et B (2 un coefficient multiplicatif prés qui vaut B,’f par
rapport au précédent donc B{f —bla=b+1) par rapport au déterminant de départ). On
échange ensuite R et B ce qui change éventuellement le signe et on continue en
faisant les divisions euclidiennes de 1’algorithme du sous-résultant (cf. Knuth ot on
utilise la matrice de Sylvester pour prouver que I’algorithme du sous-résultant est
correct). Rappelons que le sous-résultant définit les suites Ay (Ag = A, A1 = B),
dy le degré de Ay, 0x = di, — di+1, gk (9o = 1, si k # 0, gy coefficient dominant
de Ag) by, (ho = 1, hsr = by~ gpk 1) et

Seo1+1 Sp_
g T Aot = ApQig1 + gr—1hy T Ak

Théoreme 10 Le résultant est égal au signe prés au coefficient hy, ot k correspond
au reste Ay, constant (en supposant que le résultant soit non nul).
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Preuve
La transcription de 1’égalité précédente sur les résultants donne par la méthode
ci-dessus :

Op—1+1)d dp—1—d Ok~
g TP Res (A1, ) = gy T Res (g1 A Ak, Ay)
di_1—d O
= gk;k ' kH(Qk—lhkk_f)dkReS(AkJrlvAk)
On en déduit que :

ReS(Ak LAR)  d—dpsr— (e D) dy , 1 dppt1—d
_ — —+1 k—1 k k—10k k—1
e g1 ~ 9k hy 2y Res(Ag+1, A)
0

On observe que :
e\ Bl
Ok —1dp+1—dp— (5k D (=1) (8- 1\ [ gy
hi L=y (hkfl ) S

donc :

Se 1\ de—1
Res(Ag—1, Ar) o1 —dps1— (O 1+1)dp [ 9K
dy, hdk—1—1 = gklC P * ReS(AkJrhAk)
—1""k—1

dip 1 —dpoy 1 —dp—5 1\ %!
= g, <hk> Res(Aj41, Ag)

Res(AkH, Ak)

e
Donc en valeur absolue
|Res(A0,A1)| B ‘Res(Ak 1,Ak)‘
ggl hgofl sz lhdk 1—1

En prenant le rang k tel que Ay, est constant, on a dj, = 0 et le résultant est égal a
di— :
g,."~", on obtient donc :

di—1
do1—1
hkl

|RCS(A[), A1)| ‘

Comme ici 0;—1 = di_1, le terme de droite est |hy|.

Remarque
On peut calculer au fur et a mesure le signe du résultant en tenant compte des
degrés de Ay, pour inverser ’ordre de Ay et A dans le résultant.

Utilisation
La valeur du résultant est tres utile pour savoir si 2 polyndmes dépendant de parametres
sont premiers entre eux en fonction de la valeur des parametres. En effet, la fonc-
tion gcd d’un logiciel de calcul formel calculera le PGCD par rapport a toutes les
variables en incluant les parametres. En cherchant quand le résultant s’annule en
fonction des parametres on obtient un autre type d’information.

Exemple :
Chercher quand le polyndne P = 3 + px + ¢ posséde une racine multiple en
fonction de p et ¢. On calcule le résultant de P et P’ et on trouve 4p® + 27¢2, donc
P a une racine multiple si et seulement si 4p> + 27¢> = 0.
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6.5 Calcul efficace du résultant

On dispose essentiellement de deux stratégies avec des sous-stratégies :

— Calcul comme un déterminant. On peut utiliser des méthodes modulaires
ou p-adiques (par exemple si A et B sont a coefficients entiers), ou/et de
I’interpolation (si A et B sont a coefficients polynomiaux), ou la méthode
de Gauss-Bareiss, ou le développement de Laplace. 1l suffit de forcer une
stratégie dans I’appel a det sur sylvester (A, B)

— Algorithme du sous-résultant
C’est cet algorithme qui est utilisé par Xcas. Il peut aussi se décliner en
méthode modulaire ou avec interpolation.

Exemple de comparaison :

n:=100; A:=randpoly(n):; B:=randpoly(n) :;

100, Done, Done

time (resultant (A,B)); time (det (sylvester (A,B)))

sylvester(A, B)Erreur : ValeurArgumentIncorrecte
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Chapitre 7

Localisation des racines

7.1 Majoration

On a vu au lemme 5, que si 2z est une racine complexe d’un polynéme P de
coefficient dominant p,, alors

|Ploo
Pnl

|z| <1+

7.2 Les suites de Sturm.

L’algorithme du sous-résultant appliqué a un polyndme sans racine multiple P
et a sa dérivée permet, a condition de changer les signes dans la suite des restes,
de connaitre le nombre de racines réelles d’un polyndme a coefficients réels dans
un intervalle. Ceci est tre utile pour par exemple simplifier des valeurs absolues de
polynomes dans un intervalle.

On définit donc la suite de polyndomes Ay = P, A; = P, ..., Ay, 0 par :

Ai = Ai1Qiyo — Airo (7.1)

avec Ay, le dernier reste non nul, un polynéme constant puisque P n’a pas de
racine multiple. On utilise plutot 1’algorithme du sous-résultant que I’algorithme
d’Euclide, il faut alors s’assurer que les signes de A; et A;. o sont opposés lorsque
A,+1 s’annule quitte a changer le signe de A; 2 en fonction du signe du coefficient
dominant de A;, 1, de la parité de la différence des degrés et du signe du coefficient
ghlf(s‘

On définit s(a) comme étant le nombre de changements de signes de la suite
A;(a) en ignorant les 0. On a alors le

Théoréeme 11 Le nombre de racines réelles de Ay = P sur 'intervalle ]a, ] est
égal a s(a) — s(b).

Preuve
Par continuité de la suite des polynémes, s ne peut varier que si I’un des polyndmes
s’annule. On considére la suite des signes en un point : elle ne peut contenir deux
0 successifs (sinon toute la suite vaudrait O en ce point en appliquant (7.1), or Ag
est constant non nul). Elle ne peut pas non plus contenir +,0,+ ni -,0,- a cause de la
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convention de signe sur les restes de (7.1). Donc une racine b de A; pour 0 < i < k,
n’influe pas sur la valeur de s au voisinage de b (il y a toujours un changement de
signe entre les positions i —1 et i+ 1). Comme Ay, est constant, seules les racines de
Ap = P sont susceptibles de faire varier s. Comme Ay = P’, le sens de variations
de Ap au voisinage d’une racine de Ag est déterminé par le signe de A;, donc les
possibilités sont -,+ vers +,+ ou +,- vers -,-, ce qui diminue s d’une unité.

purge (x) ; sturmab (x"3+7x-5,0, 1)

1
1073741824’ !

7.3 Autres algorithmes

— On peut localiser les racines réelles par dichotomie : on sait que toutes les
racines sont situées dans 'intervalle [—C, C] avec C' = |P|/|lcoeff(P)|.
On coupe 'intervalle en deux, on calcule le nombre de racines dans chaque
partie, et on continue en conservant uniquement les intervalles contenant au
moins une racine. Lorsqu’un intervalle contient une seule racine, on passe
a la dichotomie classique (changement de signe), ou a la méthode de New-
ton (avec évaluation exacte du polymdme et arrondi du dénominateur a une
puissance de 2). C’est ce qui est utilisé par ’instruction realroot de Giac
si on donne en argument optionnel sturm.
realroot (sturm, x*3+7x-5)

( [737889257265 368944628633] 1 )
1099511627776 7 549755813888

— Il existe un autre algorithme de localisation de racines réelles di a Vincent,
Akritas et Strzebonski, cf. la commande realroot de Xcas qui renvoie
des flottants de type intervalle.
realroot (x"3+7x-5)

( [0.000000000000000..2.00000000000000] 1 )

Cet algorithme est tres efficace pour donner des intervalles d’isolation des
racines (sur lesquels on peut ensuite faire de la dichotomie). La base de cet
algorithme utilise la reégle des signes de Descartes

Proposition 12 Soit P = a,z" + ... + a1 + ag € R[z], 7(P) le nombre
de racines de P sur R**, et o(P) le nombre de changements de signe de la
suite des coefficients ay,, ..., ag de P. Alors r(P) < o(P).

La preuve se fait par récurrence. Pour n = 0 on a bien 0 < 0. Pour n > 0
on applique I’hypothése de récurrence a2 P’ et on utilise le fait que 1+le
nombre de racines de P’ sur un intervalle ]a,b[ est supérieur ou égal au
nombre de racines de P sur [a, b]. Il y a deux cas possibles o(P') = o(P)
et o(P') = o(P) — 1. Dans le deuxiéme cas, comme r(P’') + 1 > r(P),
alors 7(P) < r(P') +1 < o(P’) + 1 = o(P). Dans le premier cas, il faut
trouver une racine supplémentaire pour P’. Pour cela, on regarde ce qui se
passe en 0". Supposons que ag > 0 pour fixer les idées, comme ag est du
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méme signe que a; (ou que as si a; = 0 etc.), P’ est positif en 0 donc P
croit en 0™, donc doit atteindre un maximum local avant la premigre racine
de P, ce maximum local est une racine de P’.
On peut méme montrer que r(P) et o(P) sont de méme parité. En particulier
sio(P) =1,onar(P) =1 car le coefficient dominant et de plus bas degré
non nul de P sont de signes contraires, donc la valeur en O et la limite en
—+00 aussi.
On déduit de la reégle des signes de Descartes un critére indiquant si un
polynéme posseéde 0, 1 ou plus de racines sur |0, 1] en se ramenant par
changement de variables x <— 1/x a1, +oo[ puis par x < =+ 1 a]0, +-o00][.
On prend alors le polyndme de départ et une majoration sur les racines, par
exemple C' = | P|/|lcoeff(P)|. Si z est une racine positive de P, alors z/C
est une racine positive de Q(z) := P(Cx), on est donc ramené a chercher
des intervalles d’isolation de racines de () dans |0, 1]. S’il y a 0 ou 1 change-
ment de signe, on conclut. Sinon, on teste si 1/2 est racine puis on cherche
dans ]0,1/2] et dans ]1/2, 1], ce qui revient au probleme précédent sur 0, 1]
avec les polynomes R(z) = Q(x/2) et S(z) = Q((z +1)/2).
On fait de méme sur P(z = —x) pour les racines réelles négatives.
fonction descartes (P)

local 1,res, Jj;

l:=coeffs (P);

l:=remove (0, 1);

res:=0;

pour j de 0 jusque dim(1l)-2 faire

si 1[J1%1[j+1]1<0 alors res++; fsi;

fpour;

return res;
ffonction:;

fonction isoleOl (P, a,b)
// renvoie une liste d’intervalles d’isolation
local n,m,Q,R, res;
global x;
Q:=x"degree (P) *P (x=1/%) ;
R:=Q (x=x+1) ;
n:=descartes (R) ;
si n=0 alors return NULL; fsi;
si n=1 alors return [a,b]; fsi;
Q:=numer (P (x=x/2));
R:=numer (P (x=(x+1)/2));
m:=(a+b) /2;
si P(x=1/2)=0 alors res:=(a+b)/2; sinon res:=NULL; fsi;
res:=res, isole0l1(Q,a,m), iso0le01 (R, m,b)
retourne res;

ffonction:;

fonction isole(P) // racines positives de P
local 1,M;
l:=coeffs (P);



96

CHAPITRE 7. LOCALISATION DES RACINES

M:=ceil (maxnorm(l)/abs (1[0]))+1;
P:=P (x=M*x) ;
return isoleOl (P, 0,M);
ffonction:;
Racines de P dans R**
P:=(x-1/3)*(x-3)*(x"~24+1); descartes (P)

(@ — é) Sz —3) @ +1),4

il y a 2 racines positives au moins. Racines de P dans |0, 1]
Pl:=normal (x"degree (P) *P (x=1/x)); descartes

(Pl (x=x+1)) 10 10
$4—§$3+2$2—§x+1,1

Donc une racine dans |0, 1].

Isolation des racines positives de P : on commence par se ramener a chercher
les racines de @ sur ]0, 1] (il faudra les multiplier par M a la fin)

M:=ceil (maxnorm(coeffs (P)) /abs (lcoeff (P)

)) +1;Q:=P (x=Mxx)

5,(5.95—%)(5-x—3)((5.x)2+1)

Pl:=normal (x"degree (Q) *Q (x=1/x)); descartes
(Pl (x=x+1))

x4—%‘x3+50-m2—

Il y a plus que une racine, il faut découper en deux :
Ql:=Q(x=x/2); Pl:=normal (x"degree (Q1l) *Q1
(x=1/x)); descartes (Pl (x=x+1))

5. 1.5 5 2 25 25 625 625
C-pEE-a(5r) -2 B B0 B

1250

T + 625, 4

2 3\ 2 3 2 T T Tt e
donc il y a une racine de ) dans ]0,1/2[, donc de P dans ]0,5/2]
Q1:=Q(x=(x+1)/2); Pl:=normal (x"degree (Q1
) *Ql (x=1/x)); descartes (P1 (x=x+1)2)
5-(x+1) 1. .5-(x+1 5-(x+1 377 50 725 625
( ( )_7)( ( )_3)(<H> 1)’_7_:1:4_{_7_ 3_|_ 2

48 3T Tg 6

donc il y a une racine de @ dans ]1/2, 1], donc de P dans ]5/2, 5.
normal (Q(x=1/2))

2 3 2 2 8 T 6

=377
48
@ n’est pas nul en 1/2, on conclut donc qu’il existe 2 racines positives pour
P. Vérification avec isole:
0
5
2

isole (P);
L’algorithme VAS utilise ce type de résultat et des changements de variable

homographique x — ‘gig pour isoler les racines.

(@28 lfe

625
16
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— Les suites de Sturm se générallisent dans le plan complexe, on peut déter-
miner le nombre de racines contenues dans un rectangle du plan complexe
(cf. par exemple I’article de Mickael Eiserman sur www—fourier.ujf-grenoble.fr/~eiserm).
Malheureusement, il faut calculer une nouvelle suite de Sturm pour chaque
rectangle (alors que dans R on peut réutiliser la méme suite de Sturm). Ce qui
est donc beaucoup plus couteux, en pratique on ne peut guere aller au-dela
du degré 10 avec I'instruction sturm dans C (on peut montrer que la com-
plexité asymptotique pour déterminer les racines avec une précision relative
de b bits est en O(n4b2) mais ces complexités sont valides pour de grandes
valeurs de n, pour des n de quelques dizaines, I’ arithmétique sur les entiers
de taille n est par exemple plus proche du cas naif que de 1’asymptotique).

— Une autre méthode dans le cas complexe, consiste a utiliser un hybride
numérique-exact. Les racines d’un polynéme () sont aussi les valeurs pro-
pres complexes de sa matrice companion M. On factorise cette matrice sous
forme de Schur M = P~1SP o P est unitaire et S aux erreurs d’arrondis
pres diagonale supérieure avec éventuellement des blocs de taille 2 dans le
cas réel correspondant 2 des couples de racines complexes conjuguées . On
lit alors des valeurs approchées des valeurs propres de M sur la diagonale
de S. Puis on applique la
Proposition 13 Le disque de centre z et de rayon degre(Q)|Q(z)/Q’(2)|
contient au moins une racine de Q).

En effet
Q . 1
6(2) = ; 7 — 7k

donc si |z — z| >degre(Q)|Q(z)/Q'(z)| pour toutes les racines zj alors
]%(z)] > |Q'(z)/Q(z)| contradiction.

On prend pour z un rationnel complexe proche d’un coefficient diagonal de
M, on calcule un minorant m de |Q’(z)/Q(z)| pour z racine complexe ap-
prochée. On a alors au moins une racine de () dans le disque de centre z et
de rayon degre(Q)/m, Si les disques obtenus sont disjoints, on a ainsi une
localisation certifiée des racines complexes.

Q:=randpoly(5); M:=companion(Q); P,S:=schur(M):; S

0000 79 —7.75671236133 —5.4171884¢
1 000 —93 9.15958561156 4.97040083
=72 =623 —87-2°4+93-2—79,] 0 1 0 0 87 |,Done, 0.0 1.57407297714
0010 6 0.0 0.0
0001 7 0.0 —2.1052188432

PxSxtrn(P); Pxtrn(P);

1. cela se fait par une méthode itérative appelée algorithme de Francis. On pose Ao, la forme de
Hessenberg de M, puis on factorise A, = QR par des symétries de Householder ou des rotations
de Givens et on définit A, 11 = RQ, le calcul de A, 1 en fonction de A,, se fait sans expliciter la
factorisation QR
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—9.639858356e — 15 2.30232499732e — 14  —1.68753899743e — 14  —8.8817841

1.0 —3.30291349826e — 15  3.33066907388e — 15  —1.59872115:
—1.68736552508e — 14 1.0 0.77315972805e — 15 2.309263891
—7.75204553327e — 15 3.1554620028¢ — 15 1.0 2.997602166

6.56809676092e — 16  —6.59194920871e — 16  5.41233724505e — 16 1.0

l:=proot (Q); z:=exact (1[0]); evalf (degree
(Q) *xQ(x=2) /Q' (x=2),20)

[—1.39315576215—3.02065376877*i, —1.39315576215+3.02065376877*i, 0.538681167466—(

On peut aussi utiliser 1’arithmétique d’intervalles pour essayer de trouver un
petit rectangle autour d’une racine approchée qui est conservé par la méthode
de Newton g(z) = = — f(x)/f'(z), le théoréme du point fixe de Brouwer
assure alors qu’il admet un point fixe qui n’est autre qu’une racine de g.



Chapitre 8

Exercices (PGCD, résultant, ...)

8.1 Instructions

Elles sont dans les menus Cmds->Integer et Cmds->Polynomes de Xcas.

8.1.1 Entiers

— chrem : restes chinois (entier)

— divisors (enmaple numtheory: :divisors: liste des diviseurs d’un
entier

— gcd, lcm:PGCD et PPCM

— igcdex : Bézout pour des entiers

— iquo et i rem quotient et reste de la division euclidienne de deux entiers

— isprime test de primalité. Utiliser 1s_pseudoprime pour effectuer un
test plus rapide de pseudo-primalité.

— mods : reste euclidien symétrique

— nextprime et prevprime nombre premier suivant ou précédent

— powmod (a, b, n) calcul de a® (mod n) par I’algorithme de la puissance
rapide

8.1.2 Polynomes

On peut représenter les polyndmes par leur écriture symbolique (par exemple
x”~2+1), ou par des listes (représentation dense ou creuse, récursive ou distribuée).
Xcas propose deux types de représentation, dense a une variable (polyl[ 1),
ou distribuée ($%%{ }%%%) et des instructions de conversion (poly2symb et
symb2poly) entre représentations. L’intérét d’une représentation non symbol-
ique est I'efficacité des opérations polynomiales, (et la possibilité de chronométrer
des opérations comme le produit de 2 polyndmes).

Les instructions qui suivent utilisent la représentation symbolique, certaines
acceptent les autres représentations.

— coeff coefficient(s) d’un polyndme,
coeffs liste des coefficients d’un polyndme (a développer auparavant, en
mupad on utilise coeff)
content contenu (pgcd des coefficients)
degree degré

99
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— divide division euclidienne,

— gcd, 1lcm PGCD et PPCM

— gcdex Bézout,

— genpoly : crée un polyndbme a partir de la représentation z-adique d’un
entier (utile pour le PGCD heuristique)

— icontent : contenu entier pour un polyndéme a plusieurs variables

— indets : liste des noms de variables d’une expression

— lcoeff : coefficient dominant d’un polynéme

— ldegree : valuation

— primpart : partie primitive d’un polyndme

— quo, rem quotient et reste euclidien

— tcoeff : coefficient de plus bas degré d’un polynome

— interp interpolation de Lagrange

— convert (., sqrfree) décomposition en facteurs n’ayant pas de racine
multiples

— convert (., parfrac) décomposition en éléments simples

— resultant : calcule le résultant de 2 polyndmes par rapport a une variable.

— sturm~ : suites de Sturm, sturmab : nombre de racines dans un intervalle
réel ou un rectangle du plan complexe.

Notez aussi que le menu Exemples->poly—->pgcd. xws de Xcas contient
des exemples de programmes de calcul de pgcd de type Euclide.

8.1.3 Calculs modulo n

Pour travailler dans Z /nZ[X] :

— avec Xcas on utilise la notation % comme en C, par exemple gcd (P % 3,
QO % 3).On peut aussi utiliser la notation Maple en mode “syntaxe Maple”
(cf. ci-dessous)

— en mode compatible Maple, on utilise les formes inertes des instructions
(qui renvoient I’instruction non évaluée), dont le nom est le méme que le
nom de commande habituel mais précédé par une majuscule, puis on indique
mod n, par exemple Ged (P, Q) mod 11.
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8.2 Exercices PGCD

202 + xlOl

1. Calculez le pged de = + 1 et sa dérivée modulo 3 et modulo 5.

Conclusion ?

2. P =5123 — 3522 + 392 — 115 et Q = 172* — 2323 + 3422 + 39z — 115.
Calculez le pged de P et QQ modulo 5, 7 et 11. En déduire le pgcd de P et
par le théoréeme des restes chinois. Pourquoi ne doit-on pas essayer modulo
177

3. Ecrire un programme qui détermine le degré probable du pged de 2 polyndmes
en une variable en utilisant le pgcd modulaire (on considere le degré proba-
ble déterminé lorsqu’on trouve deux nombres premiers réalisant le minimum
des degrés trouvés)

4. Détaillez I’algorithme du PGCD heuristique pour les polyndmes P = (z +
1)7 — (z — 1) et sa dérivée. Comparez avec I’algorithme d’Euclide naif.

5. Ecrire un programme mettant en oeuvre le pged heuristique pour des polynémes
a une variable.

6. On veut comprendre comment un logiciel de calcul formel calcule

/ 28 +2 d

——> dx

(3 4+1)2

On se rameéne d’abord a une fraction propre (numérateur N de degré in-
férieur au dénominateur), Soit P = x° + 1, calculez le PGCD de P et P/,

puis deux polyndmes U et V tels que N = UP + V P’. On décompose alors
I’intégrale en deux morceaux :

/ N / U v P’

Pz /P p?

Faites une intégration par parties sur le deuxieme terme et en déduire la
valeur de I’intégrale du départ.

7. Ecrire un programme qui détermine le degré probable du PGCD par rap-
port a toutes les variables de 2 polyndme a plusieurs variables en utilisant
I’évaluation en toutes les variables sauf une.

8. Calculer le pged par une méthode modulaire de (vy — = + 1) (zy + 22 + 1)
et(zy —z —y)(zy —z+1)

9. En utilisant uniquement I’instruction de calcul de PGCD déterminer la mul-
tiplicité maximale d’un facteur irréductible de z'* — 213 — 14212 + 12211 +
78210 — 54x9 — 22428 + 11627 + 3612° — 12925 — 33021 + 7223 + 16022 —
162 — 32

10. Donner le détail des calculs avec Bézout de la décomposition en éléments

simples de :
1

@ — 12 +2)

puis calculer le coefficient de ™ du développement en séries enticres de
cette fraction en O.
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8.3 Exercice (Bézout modulaire)

Soit A et B deux polyndmes a coefficients entiers et premiers entre eux. Soit
¢ € 7Z* le résultant de A et B, on va calculer les polynémes U et V' de I’identité de
Bézout

AU + BV =¢, deg(U) < deg(B),deg(V) < deg(A) (8.1)

par une méthode modulaire.

1. Montrer, en utilisant les formules de Cramer, que les coefficients de U et V'
sont des entiers de valeur absolue inférieure ou égale a la borne de Hadamard
h de la matrice de Sylvester de A et B (dont le déterminant est c, le résultant
de A et B). Calculer h en fonction de la norme euclidienne de A, B et de
leurs degrés.

2. On calcule ¢ € Z* puis on résoud (8.1) dans Z/p;Z[X| pour plusieurs
nombres premiers p; (choisis si possible inférieurs 2 v/231 pour des raisons
d’efficacité), puis on calcule par le théoreme des restes chinois (8.1) dans
Z/ [1piZ|X]. Donner une minoration de [ [, p; faisant intervenir ~ qui per-
mette de garantir que I’écriture en représentation symétrique de (8.1) dans
Z] | [ piZ[X] est identique a (8.1) dans Z[X].

3. Application : résoudre de cette maniere I’équation de Bézout pour

A=(X+1DYX-3), B=(X-DYX+2)

(vous pouvez utiliser sans justifications I’instruction de calcul de résultant,
des coefficients de Bézout dans Z/p; Z[X] et de reste chinois de votre logi-
ciel).

4. Ecrire une fonction mettant en oeuvre cet algorithme.

5. Que pensez-vous de I’'intérét de cet algorithme par rapport a 1’algorithme
d’Euclide étendu dans Z[X] ?
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8.4 Exercices (résultant)

1. Pour quelles valeurs de p le polynome X° + X3 — pX 4 1 admet-il une
racine multiple ? Factoriser le polyndme pour cette valeur de p.

2. Résoudre le systeme en éliminant successivement les variables grace au ré-
sultant :
A+ +3 = 8
a2+ +c = 6
a+b+2c = 4

3. Déterminer Iintersection de xy = 4 et y*> = (x — 3)(2? — 16), repésenter
graphiquement les courbes. Discuter la multiplicité et le nombre d’intersec-
tions.

Méme question pour (z — 2)2 + 32 = dety? = (z — 3)(z% — 16).

4. Courbe paramétrique dépendant d’un parametre : on considere la courbe C,

dépendant du réel m :

t+m 12
t = - t =
W=y YO

Représenter la courbe pour quelques valeurs de m (on pourra utiliser dans
un niveau de géométrie, le menu Edit, Ajouter un parametre pour créer un
curseur représentant m, puis plotparam). Donner 1’équation cartésienne
de (.. Déterminer les valeurs de m pour lesquelles la courbe admet un point
singulier, représenter le graphe dans ce(s) cas et faire 1’étude de la courbe.

5. Calculer )
1—=x
/ Tt dx

en utilisant le résultant pour calculer les logarithmes.

t—m

6. On cherche une relation algébrique entre les coordonnées de 4 points A, B, C, D
qui traduise le fait que ces 4 points sont cocycliques. Cette condition étant
invariante par translation, on cherche une relation entre les 6 coordonnées
des 3 vecteurs v; = (x1,y1), v2 = (z2,y2) et v3 = (w3, ys3) d’origine A et
d’extrémité B, C' et D. On peut supposer quitte a translater que le centre du
cercle est I’origine, on a donc 5 parametres : le rayon du cercle R et les 4 an-
gles des points sur le cercle 0, 01, 0> et f3. La relation cherchée va s’obtenir
en éliminant les 5 parametres des expressions des 6 coordonnées en fonction
de ces parametres.

(a) Exprimer les 6 coordonnées en fonction de R et a = tan(6y/2), b =
tan(01/2), ¢ = tan(f2/2) et d = tan(f3/2). On obtient ainsi 6 équa-
tions, par exemple les deux premieres sont de la forme

x1 — F(R,a,b) =0, y1 —G(R,a,b)=0

ou F' et GG sont deux fractions rationnelles.

(b) En réduisant au méme dénominateur, calculer 6 polynémes, fonction
de x1,y1, 22, Y2, T3, Y3, R, a, b, c,d, qui doivent s’annuler pour que les
points soient cocycliques (Vous pouvez utiliser 1’instruction numer
pour obtenir le numérateur d’une fraction rationnelle).
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(c) Eliminer b des polyndmes contenant x; et y; et factoriser le polyndéme
obtenu, faire de méme avec ¢, x5 et y» et d, z3 et y3, en déduire (en sup-
posant que les points sont tous distincts) 3 polyndmes en x1, y1, T2, Y2, €3, y3, R, a
qui s’annulent.

(d) Eliminer R et a, en déduire la relation cherchée.

(e) Vérifier que cette relation est équivalente a la nullité de la partie imag-
inaire du birapport des affixes «, 3,7, ¢ des 4 points :

g(e=P0=7)
a—vyd—-p5)

8.5 Décalage entier entre racines.

Soit P un polyndome a coefficients entiers sans racines multiples. On dira que
P ala propriété 7 si deux des racines de P sont décalées d’un entier. En d’autres
termes, si r1, ..., r,, désignent les racines complexes distinctes de P, P possede la
propriété 7 s’il existe au moins un entier parmi les différences r; — r; pour ¢ # j.

1. Soit
R(t) = resultant, (P(z), P(x +t))

Montrer que R est a coefficients entiers. Montrer que la propriété Z est équiv-
alente a la propriété “RR possede une racine entiere non nulle”. On va main-
tenant construire un algorithme déterminant les racines entieres du polynéme

R.

2. Apres division de R par une puissance de ¢, on peut supposer que R a un
coefficient constant non nul. Apres division de R par son contenu, on peut
aussi supposer que le contenu de R est 1. En effectuant ensuite une factori-
sation square-free de R, on peut se ramener au cas ol R et R’ sont premiers
entre eux. Soit a une racine de R.

(a) Donner une majoration de |a| en fonction du coefficient constant de R.

(b) Soit p un nombre premier ne divisant pas le coefficient dominant de R
et tel que R et R’ soient premiers entre eux modulo p. On peut calculer
a & partir d’une racine de R modulo p en la “remontant” modulo p*
pour k assez grand (algorithme p-adique). Pour quelle valeur de k peut-
on reconstruire toutes les racines entieres de R ?

(c) Comparer I’algorithme ci-dessus avec les algorithmes suivants : la fac-
torisation de R sur Z, la recherche numérique des racines complexes
de R, la recherche des racines entieres de R parmi les diviseurs entiers
du coefficient constant de R et leurs opposés.

3. Une fois les racines entieres de R connues, comment peut-on en déduire les
facteurs de P dont les racines different de cet(ces) entier(s) ?

4. Soit
P(z) = 2% + 925 + 292 + 4123 4 3722 4 59z + 31

Montrer que P a la propriété Z. Calculer la ou les racines entieres de R et
donner la factorisation correspondante de P.
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5. Ecrire un programme qui effectue cet algorithme sur un polyndéme quel-
conque. On pourra utiliser la fonction rationalroot de Xcas pour déter-
miner les racines entieres de R.

6. Application : on cherche a calculer

k=1

P(x)

Décomposer cette fraction en éléments simples (donner le détail des cal-
culs en utilisant la factorisation précédente et I’identité de Bezout abcuv en
Xcas).

7. Calculer la somme précédente (8.2). On pourra remarquer que pour k en-

tier strictement positif, S ﬁ s’exprime comme une somme de dif-

) ]{(x-i—k)
férences yorirn) ~ FEH)-

8. Ecrire un programme effectuant ce calcul avec une fraction quelconque,
lorsque cela est possible.
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8.6 Exemple de correction de géométrie et résultant

el:=x1-R* ((1-b"2)/ (1+b"2)—-(1

e2-=y1 R*(2b/<1+bA2)—2*a/(l+aA2

e3:=x * ((1-c”2)/ (14+c”2)— (1

ed: —y2 R*(Zc/(l+cA2) 2*a/(l+a 2));

eb5:=x3-R* ((1-d"2)/ (1+d"2)-(1-a"2)/ (1+a"2));

e6:=y3-R«* (2d/ (1+d"2)-2*a/ (1+a"2));

fl:=factor (resultant (numer (el), numer (e2),b)/
(=4)/ (a”2+1)"3/R"2);

f2:=factor (resultant (numer (e3), numer (ed),c)/
(=4)/ (a”2+1) "3/R"2);

f3:=factor (resultant (numer (e5), numer (e6),d) /
(=4)/ (a”2+1)"3/R"2);

gl:=factor (resultant (f1,£f2,R));

g2:=resultant (f1, £3,R);

r:=factor (resultant (gl/ (a”2+1),g2/ (a”2+1),a));

eql:=r[1,3,1];

eg2:=numer (im ( (-x1-ixyl) / (-x2-1*y2) *
(x3-%2+1* (y3-y2))/ (x3=-x1+ix (y3-y1l))

normal (eql-eqg2);

/(1+a”2));

‘-’N‘—’N

)

)i

)/ (1+a”2));
) ;

)

))



Chapitre 9

Bases de Grobner.

9.1 Ordre et réduction

L’anneau des polyndmes a plusieurs variables n’a pas de division euclidienne.
On est donc obligé d’utiliser des outils moins performants. La premiere chose a
faire est de choisir un ordre total sur les monomes, compatible avec la multiplica-
tion des mondmes (a < b doit entrainer ac < bc) et tel que si un mondéme a divise
un autre mondme b alors a < b. Exemples d’ordres utilisés fréquemment (ce sont
les 3 ordres proposés par les fonctions de Xcas) :
— I’ordre lexicographique plex (ay,as,..,a,) > (b1, ....,b,) si a; > by ou
sia; = by etas > byousia; = by,as = by et ag > bs, etc.
— le degré total tdeg : on commence par comparer le degré total, et en cas
d’égalité on utilise 1’ordre lexicographique
— revlex : on commence par comparer le degré total, et en cas d’égalité on
renvoie le contraire de 1’ordre lexicographique (attention, cela ne veut pas
dire inverser 1’ordre des variables !)
On remarque sur ces 3 exemples qu’il ne peut exister de suite strictement décrois-
sante infinie pour ’ordre >. Lorsque le degré total est le premier critére, c’est
évident, puisque le nombre de monomes < a un monome donné est fini. Pour 1’or-
dre lexicographique, on raisonne par 1’absurde. On regarde d’abord le premier in-
dice, comme la suite est décroissante, tous les mondmes ont un indice inférieur ou
égal au premier indice du premier mondme. On peut donc extraire une sous-suite
strictement décroissante et infinie de monémes dont le ler indice est constant. On
passe alors au 2eme indice, et ainsi de suite jusqu’au dernier indice qui donne une
contradiction. On fait donc dans la suite I’hypotheése qu’il n’existe pas de suite
strictement décroissante infinie pour 1’ordre >.
On peut alors effectuer une sorte de remplacement de la division euclidienne
de A par B, appelée réduction qui consiste a comparer le terme dominant de B
au sens de I’ordre (noté LT'(B)) aux monomes de A par ordre décroissant, si 1’un
des monomes de A a toutes ses puissances plus grandes que LT(B), alors on
élimine ce terme, disons Ay, en retranchant a A le polynéme Ay /LT (B)B. Ceci
ne modifie pas le début de A jusqu’au mondme Ay. Les termes retranchés peuvent
eux-méme donner lieu a une réduction par B, par exemple Ay/LT(B)Bs peut
étre divisible par LT (B). Le procédé de réduction doit toutefois s’arréter, sinon on
pourrait construire une suite décroissante infinie pour I’ordre > avec les Ag. On
peut méme diviser A par plusieurs polyndmes B, C' .. en utilisant cet algorithme.
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9.2 Idéaux

En dimension 1, les idéaux sont engendrés par un polyndéme P et c’est la di-
vision euclidienne par P qui permet de savoir si on est dans I’'idéal. En dimension
plus grande, I’analogue est la base de Grobner de 1’idéal (relativement a un ordre
monomial <) et on utilise la réduction par rapport aux polyndmes de 1’idéal pour
savoir si on est dans I’idéal. On commence par montrer que les idéaux de monomes
sont engendrés par les mondmes minimaux, qui ne sont divisibles par aucun autre
mondme de I’idéal. Supposons qu’ils soient en nombre infini. Considérons le pre-
mier indice des monomes, s’il est borné, on aura une infinité de monomes ayant
le méme indice, sinon on aura une suite infinie de mondmes d’indice croissant,
dans les deux cas on peut extraire une suite infinie dont la premic¢re composante est
croissante au sens large. On fait le méme raisonnement sur la suite extraite pour la
2eme composante, etc. et on aboutit a une suite infinie de mondmes qui se divisent
les uns les autres ce qui est absurde. Donc les mondmes minimaux sont en nombre
fini.

Une base de Grobner s’obtient en prenant des polyndmes correspondant aux
mondmes minimaux de I’idéal de monémes LT'(I) des coefficients dominants de
1. La réduction par rapport aux éléments de cette base donne alors O pour tous les
éléments de I, ce qui montre que I est engendré par cette base.

On appelle “s-polynéme” d’une paire de polyndmes A et B le polyndme
obtenu en calculant le mondme PPCM L de LT(A) et LT (B) et en créant la dif-
férence qui annule ce monéme PPCM L/LT(A)A — L/LT(B)B.

On peut montrer que la base de Grobner peut se calculer a partir d’une famille
génératrice en effectuant la boucle suivante : on calcule tous les s-polyndomes de
la famille génératrice courante, on les réduit par rapport a la famille génératrice
courante, si tous les s-polynomes sont nuls la famille courante est la base cher-
chée, sinon on garde les s-polyndmes réduits non nuls, on réduit la famille généra-
trice courante par rapport a ces s-polyndmes réduits non nuls et on fusionne les
polyndmes non nuls en la famille génératrice courante pour I’itération suivante de
la boucle.

Le probleme est que cela devient tres vite tres long. Il existe des méthodes per-
mettant d’accélérer I’algorithme, par exemple on peut savoir a I’avance qu’un s-
polyndme se réduit a 0 (regles de Gebauer-Moller) il est donc inutile de le calculer.
On peut aussi précalculer tous les multiples des polyndmes par rapport auxquels
on réduit et réduire simultanément tous les polyndomes a réduire en ramenant la
réduction a un algorithme de pivot de GauB3 (c’est la partie algebre linéaire de 1’al-
gorithme F4). L’ordre choisi est aussi trés important pour I’efficacité. Enfin, pour
le cas des coefficients entiers, des méthodes modulaires permettent d’accélérer les
calculs. Xcas implémente un algorithme modulaire trés compétitif pour 1’ordre
revlex, présenté dans I’article en anglais qui suit.

Les instructions Xcas correspondantes sont gbasis, greduce.

9.3 Introduction

During the last decades, considerable improvements have been made in CAS
like Maple or specialized systems like Magma, Singular, Cocoa, Macaulay... to
compute Groebner basis. They were driven by implementations of new algorithms
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speeding up the original Buchberger ([?]) algorithm : Gebauer and Moller criterion
([?D), F4 and F5 algorithms from J.-C. Faugere ([?], [?]), and are widely described
in the literature if the base field is a finite field. Much less was said about comput-
ing over Q. It seems that implementers are using the same algorithm as for finite
fields, this time working with coefficients in Q or in Z (sometimes with fast integer
linear algebra), despite the fact that an efficient p-adic or Chinese remaindering
algorithm were described as soon as in year 2000 by E. Arnold ([?]). The reason
might well be that these modular algorithms suffer from a time-consuming step
at the end : checking that the reconstructed Groebner basis is indeed the correct
Groebner basis.

Section 9.4 will show that if one accepts a small error probability, this check
may be fast, so we can let the user choose between a fast conjectural Groebner
basis to make his own conjectures and a slower certified Groebner basis once he
needs a mathematical proof.

Section 9.5 will explain learning, a process that can accelerate the computation
of a Groebner basis modulo a prime pj, once the same computation but modulo an-
other prime p has already been done ; learning is an alternative to the F5 algorithm
in order to avoid computing useless critical pairs that reduce to 0. The idea is sim-
ilar to F4remake by Joux-Vitse ([?]) used in the context of computing Groebner
basis in large finite fields.

Section 9.6 will show in more details how the gbasis algorithm is implemented
in Giac/Xcas ([?]) and show that - at least for the classical academic benchmarks
Cyclic and Katsura - the deterministic modular algorithm is competitive or faster
than the best open-source implementations and the modular probabilistic algorithm
is comparable to Maple and slower than Magma on one processor (at least for mod-
erate integer coefficient size) and may be faster than Magma on multi-processors,
while computation modulo p are faster for characteristics in the 24-31 bits range.
Moreover the modular algorithm memory usage is essentially twice the memory
required to store the basis on (Y, sometimes much less than the memory required
by other algorithms.

9.4 Checking a reconstructed Groebner basis

Let f1,.., fm be polynomials in Q[z1, .., z,], I =< f1,..., fm > be the ideal
generated by f1, ..., f,. Without loss of generality, we may assume that the f; have
coefficients in Z by multiplying by the least common multiple of the denominators
of the coefficients of f;. We may also assume that the f; are primitive by dividing
by their content.

Let < be a total monomial ordering (for example revlex the total degree
reverse lexicographic ordering). We want to compute the Groebner basis G of
over Q (and more precisely the inter-reduced Groebner basis, sorted with respect
to <). Now consider the ideal I, generated by the same f; but with coefficients
in Z/pZ for a prime p. Let G, be the Groebner basis of I, (also assumed to be
inter-reduced, sorted with respect to <, and with all leading coefficients equal to
1).

Assume we compute G by the Buchberger algorithm with Gebauer and Méller
criterion, and we reduce in Z (by multiplying the s-poly to be reduced by appropri-
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ate leading coefficients), if no leading coefficient in the polynomials are divisible
by p, we will get by the same process but computing modulo p the G, Groebner ba-
sis. Therefore the computation can be done in parallel in Z and in Z/pZ except for
a finite set of unlucky primes (since the number of intermediate polynomials gen-
erated in the algorithm is finite). If we are choosing our primes sufficiently large
(e.g. about 231), the probability to fall on an unlucky prime is very small (less than
the number of generated polynomials divided by about 23!, even for really large
examples like Cyclic9 where there are a few 10* polynomials involved, it would be
about 1e-5).

The Chinese remaindering algorithm is as follow : compute G, for several
primes, for all primes that have the same leading monomials in G, (i.e. if coef-
ficient values are ignored), reconstruct Gy, by Chinese remaindering, then re-
construct a candidate Groebner basis G, in Q by Farey reconstruction. Once it
stabilizes, do the checking step described below, and return G on success.

Checking step : check that the original f; polynomials reduce to 0 with respect
to G. and check that .. is a Groebner basis.

Théoreme 14 (Arnold, Greuel and Pfister) If the checking step succeeds, then G
is the Groebner basis of 1.

This is a consequence of ideal inclusions (first check) and dimensions (second
check), for a complete proof, see [?] and theorem 7.5.1 in Greuel,G.-M., Pfister,G.,
2007, A Singular Introduction to Commutative Algebra, Springer.

Probabilistic checking algorithm : instead of checking that s-polys of critical
pairs of G reduce to 0, check that the s-polys reduce to 0 modulo several primes
that do not divide the leading coefficients of GG, and stop as soon as the inverse of
the product of these primes is less than a fixed € > 0.

Deterministic checking algorithm : check that all s-polys reduce to 0 over Q.
This can be done either by integer computations (or even by rational computations,
I have not tried that), or by reconstruction of the quotients using modular reduc-
tion to 0 over Z/pZ for sufficiently many primes. Once the reconstructed quotients
stabilize, we can check the O-reduction identity, and this can be done without com-
puting the products quotients by elements of G, if we have enough primes (with
appropriate bounds on the coefficients of G, and the lcm of the denominators of
the reconstructed quotients).

9.5 Speeding up by learning from previous primes

Once we have computed a Groebner basis modulo an initial prime p, if p is not
an unlucky prime, then we can speedup computing Groebner basis modulo other
lucky primes. Indeed, if one s-poly reduce to O modulo p, then it reduces most
certainly to 0 on QQ (non zero s-poly have in general several terms, cancellation of
one term mod p has probability 1/p, simultaneous cancellation of several terms
of a non-zero s-poly modulo p is highly improbable), and we discard this s-poly
in the next primes computations. We name this speedup process learning. It can
also be applied on other parts of the Groebner basis computation, like the sym-
bolic preprocessing of the F4 algorithm, where we can reuse the same collection
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of monomials that were used for the first prime p to build matrices for next primes
(see Buchberger Algorithm with F4 linear algebra in the next section).

If we use learning, we have no certification that the computation ends up with
a Groebner basis modulo the new primes. But this is not a problem, since it is not
required by the checking correctness proof, the only requirement is that the new
generated ideal is contained in the initial ideal modulo all primes (which is still
true) and that the reconstructed G, is a Groebner basis.

9.6 Giac/Xcas implementation and experimentation

We describe here briefly some details of the Giac/Xcas gbasis implementation
and give a few benchmarks.

The optimized algorithm runs with revlex as < ordering if the polynomials
have at most 15 variables (it’s easy to modify for more variables, adding multiples
of 4, but this will increase a little memory required and slow down a little). Partial
and total degrees are coded as 16 bits integers (hence the 15 variables limit, since
1 slot of 16 bits is kept for total degree). Modular coefficients are coded as 31 bit
integers (or 24).

The Buchberger algorithm with linear algebra from the F4 algorithm is imple-
mented modulo primes smaller than 23! using total degree as selection criterion for
critical pairs.

Buchberger algorithm with F4 linear algebra modulo a prime

1. Initialize the basis to the empty list, and a list of critical pairs to empty

2. Add one by one all the f; to the basis and update the list of critical pairs
with Gebauer and Moller criterion, by calling the gbasis update procedure
(described below step 9)

3. Begin of a new iteration :
All pairs of minimal total degree are collected to be reduced simultaneously,
they are removed from the list of critical pairs.

4. The symbolic preprocessing step begins by creating a list of monomials,
gluing together all monomials of the corresponding s-polys (this is done with
a heap data structure).

5. The list of monomials is “reduced” by division with respect to the current ba-
sis, using heap division (like Monagan-Pearce [?]) without taking care of the
real value of coefficients. This gives a list of all possible remainder mono-
mials and a list of all possible quotient monomials and a list of all quotient
times corresponding basis element monomial products. This last list together
with the remainder monomial list is the list of all possible monomials that
may be generated reducing the list of critical pairs of maximal total degree, it
is ordered with respect to <. We record these lists for further primes during
the first prime computation.

6. The list of quotient monomials is multiplied by the corresponding elements
of the current basis, this time doing the coefficient arithmetic. The result is
recorded in a sparse matrix, each row has a pointer to a list of coefficients (the
list of coefficients is in general shared by many rows, the rows have the same
reductor with a different monomial shift), and a list of monomial indices
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(where the index is relative to the ordered list of possible monomials). We
sort the matrix by decreasing order of leading monomial.

. Each s-polynomial is written as a dense vector with respect to the list of

all possible monomials, and reduced with respect to the sparse matrix, by
decreasing order with respect to <. (To avoid reducing modulo p each time,
we are using a dense vector of 128 bits integers on 64 bits architectures, and
we reduce mod p only at the end of the reduction. If we work on 24 bit signed
integers, we can use a dense vector of 63 bits signed integer and reduce the
vector if the number of rows is greater than 2'°).

Then inter-reduction happens on all the dense vectors representing the re-
duced s-polynomials, this is dense row reduction to echelon form (0 columns
are removed first). Care must be taken at this step to keep row ordering when
learning is active.

gbasis update procedure

Each non zero row will bring a new entry in the current basis (we record zero
reducing pairs during the first prime iteration, this information will be used
during later iterations with other primes to avoid computing and reducing
useless critical pairs). New critical pairs are created with this new entry (dis-
carding useless pairs by applying Gebauer-Méller criterion). An old entry
in the basis may be removed if it’s leading monomial has all partial degrees
greater or equal to the leading monomial corresponding degree of the new
entry. Old entries may also be reduced with respect to the new entries at this
step or at the end of the main loop.

If there are new critical pairs remaining start a new iteration (step 3). Other-
wise the current basis is the Groebner basis.

Modular algorithm

1. Set a list of reconstructed basis to empty.

Learning prime : Take a prime number of 31 bits or 29 bits for pseudo di-
vision, run the Buchberger algorithm modulo this prime recording symbolic
preprocessing data and the list of critical pairs reducing to 0.

Loop begin : Take a prime of 29 bits size or a list of n primes if n processors
are available. Run the Buchberger algorithm. Check if the output has the
same leading terms than one of the chinese remainder reconstructed outputs
from previous primes, if so combine them by Chinese remaindering and go
to step 4, otherwise add a new entry in the list of reconstructed basis and
continue with next prime at step 3 (clearing all learning data is probably a
good idea here).

. If the Farey Q-reconstructed basis is not identical to the previous one, go to

the loop iteration step 3 (a fast way to check that is to reconstruct with all
primes but the last one, and check the value modulo the last prime). If they
are identical, run the final check : the initial polynomials f; must reduce to
0 modulo the reconstructed basis and the reconstructed basis s-polys must
reduce to O (this is done on QQ either directly or by modular reconstruction
for the deterministic algorithm, or checked modulo several primes for the
probabilistic algorithm). On success output the () Groebner basis, otherwise
continue with next prime at step 3.
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Benchmarks
Comparison of giac (1.1.0-26) with Singular 3.1 from sage 5.10 ' on Mac OS X.6,
Dual Core i5 2.3Ghz, RAM 2#2Go :

Mod timings were computed modulo nextprime (2°24) and modulo
1073741827 (nexprime (2°30)).

Probabilistic check on Q depends linearly on log of precision, two timings
are reported, one with error probability less than 1e-7, and the second one
for le-16.

Check on Q in giac can be done with integer or modular computations hence
two times are reported.

>> means timeout (3/4h or more) or memory exhausted (Katsural2 modular
1le-16 check with giac) or test not done because it would obviously timeout
(e.g. Cyclic8 or 9 on Q with Singular)

giacmod p | giac | singular || giac Q prob. giac singular
24,31 bits | run2 | modp || 1le-7,1e-16 | certified std Q
Cyclic7 0.5,0.58 0.1 2.0 35,42 21,29.3 >2700
Cyclic8 7.2,89 1.8 52.5 103, 106 258, 679 »
Cyclic9 | 633, 1340 200 ? 1 day » »
Kat8 | 0.063, 0.074 | 0.009 0.2 0.33,0.53 6.55, 4.35 4.9
Kat9 0.29, 0.39 0.05 1.37 2.1,3.2 54, 36 41
Kat10 1.53,2.27 0.3 11.65 14, 20.7 441, 335 480
Katl1 10.4, 13.8 2.8 86.8 170, 210 4610 ?
Kat12 76, 103 27 885 1950, RAM RAM »
alea6 0.83, 1.08 .26 4.18 202, 204 738, » >1h

This leads to the following observations :

Computation modulo p for 24 to 31 bits is faster that Singular, but seems
also faster than magma (and maple). For smaller primes, magma is 2 to 3
times faster.

The probabilistic algorithm on Q is much faster than Singular on these ex-
amples. Compared to maplel6, it is reported to be faster for KatsuralO, and
as fast for Cyclic8. Compared to magma, it is about 3 to 4 times slower.

If [?] is up to date (except about giac), giac is the third software and first
open-source software to solve Cyclic9 on Q. It requires 378 primes of size
29 bits, takes a little more than 1 day, requires SGb of memory on 1 proces-
sor, while with 6 processors it takes 8h30 (requires 16Gb). The answer has
integer coefficients of about 1600 digits (and not 800 unlike in J.-C. Faugere
F4 article), for a little more than 1 milliion monomials, that’s about 1.4Gb
of RAM.

The deterministic modular algorithm is much faster than Singular for Cyclic
examples, and as fast for Katsura examples.

For the random last example, the speed is comparable between magma and
giac. This is where there are less pairs reducing to O (learning is not as ef-
ficient as for Cyclic or Katsura) and larger coefficients. This would suggest
that advanced algorithms like f4/f5/etc. are probably not much more efficient
than Buchberger algorithm for these kind of inputs without symmetries.
Certification is the most time-consuming part of the process (except for

1. Singular has also a modular implementation in modstd. 1ib, but it is not called by default.
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Cyclic8). Integer certification is significantly faster than modular certifica-
tion for Cyclic examples, and almost as fast for Katsura.
Example of Giac/Xcas code :

aleab := [5xx"2+t+37*y*xt+xut324y*xtxv+21+txv+55+uxv,
39%xxy*xv+23xy " 2xut5Txy*xzxut56xy*xut2+10%27 2452t xux*v,
334xM2+xt+514xXM 24424 X+t *xvHE1l 4yt 2xut324y*xt 24V 3,
445x*xTLN2+442xy*xt+47xy*xut2+124zxt+2xzxuxv+43xt*ut2,
49xx"2%x72+11#xxy*Z2+39xx+txu+44+x+xt+u+54xx+t+45xy"2xu,

484 x*Z*xt+2x2"2xL+59%xz2" 2%« v+1T7xz+36+xt"3+45xu];
l:=[x,y,z,t,u,v];

pl:=prevprime (2°24),; p2:=prevprime (2729);

time (Gl:=gbasis (aleab6

time (G2:=gbasis (aleab6

threads:=2; // set the number of threads you want to use

// debug_infolevel (1); // uncomment to show intermediate steps
proba_epsilon:=le-7; // probabilistic algorithm.

time (HO:=gbasis (alea6, indets (cyclich), revlex));
proba_epsilon:=0; // deterministic

time (Hl:=gbasis (alea6, indets (cyclich), revlex));

time (H2:=gbasis (alea6,indets (cyclicb),revliex,modular_check));
size(Gl),size(G2),size (HO),size(H1),size (H2);

write ("Haleao", HO) ;

Note that for small examples (like Cyclic5), the system performs always the deter-
ministic check (this is the case if the number of elements of the reconstructed basis
to 50).

9.7 Conclusion

I'have described some enhancements to a modular algorithm to compute Groeb-
ner basis over (Q which, combined to linear algebra from F4, gives a sometimes
much faster open-source implementation than state-of-the-art open-source imple-
mentations for the deterministic algorithm. The probabilistic algorithm is also not
ridiculous compared to the best publicly available closed-source implementations,
while being much easier to implement (about 10K lines of code, while Fgb is said
to be 200K lines of code, no need to have highly optimized sparse linear algebra).

This should speed up conjectures with the probabilistic algorithm and auto-
mated proofs using the deterministic algorithm (e.g. for the Geogebra theorem
prover [?]), either using Giac/Xcas (or one of it’s interfaces to java and python)
or adapting it’s implementation to other open-source systems. With fast closed-
source implementations (like maple or magma), there is no certification that the
result is a Groebner basis : there might be some hidden probabilistic step some-
where, in integer linear system reduction for example. I have no indication that
it’s the case but one can never know if the code is not public, and at least for my
implementation, certification might take a lot more time than computation.

There is still room for additions and improvements

— the checking step can certainly be improved using knowledge on how the

basis element modulo p where built.
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— checking could also benefit from parallelization.

— As an alternative to the modular algorithm, a first learning run could be done
modulo a 24 bits prime, and the collected info used for f4 on Q as a proba-
bilistic alternative to F5.

— FGLM conversion is still not optimized and therefore slow in Giac/Xcas,
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9.8 Représentation rationnelle univariée (rur).

Lorsqu’on résoud un systeme polynomial, on a (en général) autant d’équations
que d’inconnues et en principe un nombre fini de solutions. On peut utiliser une
base de Groebner dans I’ordre lexicographique, résoudre par rapport a la derniere
variable, puis remonter, mais d’une part le calcul d’une base de Groebner dans
I’ordre lexicographique est significativement plus long que dans I’ordre revlex, et
d’autre part il faut calculer des PGCD et factoriser des polynémes sur des exten-
sions algébriques dont la taille peut augmenter au fur et 2 mesure que 1’on remonte
(ou faire des calculs approchés...). Il serait plus intéressant de calculer d’un seul
coup une extension algébrique de (Q qui permette d’exprimer toutes les variables.
Ceci peut se faire si on arrive a trouver une forme linéaire en les variables qui sé-
pare les solutions (la valeur de la forme est distincte si les points solutions sont
distincts). On rajoute cette variable et on résoud I’équation obtenue en cette vari-
able, pour chaque solution on aura une unique solution en remontant les autres
variables. La représentation univariée rationnelle fait précisément cela, et donne
méme les autres variables comme polyndme en la forme linéaire séparante.

La présentation classique de la représentation univariée rationnelle utilise des
calculs de trace (cf. par exemple le rapport de I'Inria 1998 de Fabrice Rouillier),
I’algorithme implémenté dans Giac/Xcas (versions 1.1.1 et ultérieures) est un al-
gorithme modulaire. On commence par se ramener au cas d’un idéal radical (c’est-
a-dire que les points solutions du systeéme sont de multiplicité 1) en ajoutant aux
générateurs de I’idéal les parties squarefree des polynomes minimaux de toutes les
variables. Pour un idéal radical, on montre qu’il existe une forme linéaire séparante,
le degré du polynéme minimal de cette forme linéaire séparante est exactement égal
a la dimension du quotient de 1’anneau de polyndmes par 1’idéal radical. On peut
donc tester si une forme linéaire est séparante en calculant son polyndme minimal.
En pratique, on commence par calculer une base de Groebner pour I’ordre revlex
(le plus efficace). On génere la liste des monomes du quotient en commengant par
majorer les degrés en chacune des variables, puis on élimine parmi les monomes
possibles ceux qui sont divisibles par le monome dominant d’un élément de la
base de Groebner. On calcule ensuite la classe d’un polyndéme dans le quotient en
effectuant une réduction par la base de Groebner, on obtient un vecteur de coor-
données dans cette base de monome. Le calcul du polyndme minimal d’une forme
linéaire devient ainsi un probleme d’algebre linéaire. Le calcul de chaque vari-
able en fonction des puissances d’une forme linéaire séparante est également un
probleme d’algebre linéaire (on le fait simultanément pour toutes les variables, si
on veut optimiser on peut méme faire une décomposition LU lors du calcul du
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polyndme minimal et la réutiliser). Pour éviter les problemes de croissance de co-
efficients dans les calculs intermédiaires, ce calcul est effectué modulo plusieurs
nombres premiers dans giac, jusqu’a pouvoir reconstruire par les restes chinois le
polyndme minimal de la forme séparante sur QQ et les expressions des variables
comme polyndme de la forme séparante (on n’a alors pas besoin de reconstruire la
base de Groebner sur Q). Bien entendu, il faut traiter le cas des mauvaises réduc-
tions, pour cela on regarde si les monomes de la base du quotient de I’anneau par
I’idéal sont indépendants du nombre premier choisi, en cas de différence, il faut
conserver le nombre premier correspondant a la liste de mondmes la plus grande
(I’autre nombre premier est de mauvaise réduction), ou rejeter les deux nombres
premiers si aucune des deux listes de monomes ne contient 1’autre.

Les fonctions solve, fsolve et cfsolve utilisent cet algorithme pour des
systémes polynomiaux qui s’y prétent (en cherchant une forme séparante d’abord
parmi les variables puis avec des combinaisons linéaires aléatoires a petits coef-
ficients entiers), solve essaie de renvoyer des solutions exactes si le polynome
minimal de la forme linéaire séparante se factorise sur Q, fsolve (en mode
réel) localise les racines réelles par la méthode d’Akritas, cfsolve localise les
racines complexes par factorisation de Schur de la matrice companion. La fonc-
tion gbasis (egs, vars, rur) avec comme parametre optionnel rur effectue
le calcul de la représentation univariée rationnelle et renvoie une liste contenant
le polyn6me minimal P (exprimée arbitrairement en fonction de la 1ere variable
du systeme), sa dérivee P’ et les Py, ..., P, qui permettent d’exprimer la i-&me
variable d’une solution comme étant P;(r)/P’(r) avec r racine de P. On peut
alors vérifier que I’on a bien une solution en remplagant la variable x; par P;/P’
dans les équations, le reste de la division euclidienne du numérateur de la fraction
obtenue par le polynome minimal P doit donner O.

Exemple :

syst:=[x"2-y"2-1,x"3+y"3-x*y-5]; fsolve (syst, [x,vy])

1.685565774888  1.35688318638
2% —y? — 1,23+ 3 —z-y—5], | 1.767095935129 —1.45692417234
—3.19046847532  3.02970115556

Calcul en mode pas a pas :
G:=gbasis (syst, [x,y], rur)

[rur,y, —2°+2-2143-23 4222 —2—12, —5-214-8-234+9- 22 +4-2—1, 21 4+10-23-9-2°+16-2+7, 2.z

I’élément d’indice 1 est la forme linéaire séparante, en indice 2, le polyndme mini-
mal de I’élément séparant exprimé en fonction de z, en indice 3 sa dérivée qui sera
le dénominateur commun de la solution, en indices de 4 a la fin le numérateur de
la solution en fonction de x

d:=G[3];[G[4]/4d,G[5]/d]; GI[2]

(x*4+10-23-9-22+16-2+7) (—2-2*—-6-23-6-22+4-2

5t 8r3 49024 40— 1
T +8- T+ 4T ’[(—5~m4+8-m3+9-x2+4'$—1), (=524 +8- 23 +9-22+4-x

On vérifie :

N:=numer (normal (subst (syst, [x,vy], [G[4]/d,G
[51/d1)))
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[—28-2%+76-27+48-25—308-2°+512- 24 +564-2 +836-1% —248-2—3552, —608-22+3156- 21 1396210 —7104-

rem(N[0],G[2]); rem(N[1],G[2])

0,0

On trouve les solutions approchées
S:=proot (G[2]);subst ([G[4]/d,G[5]/d],x=S[0])

[—1.45692417234, —0.4648300848—1.33697104174xi, —0.4648300848+-1.33697104174xi, 1.35688318638, 3.02

La représentation rationnelle univariée a des applications au-dela de la seule
résolution de systemes polynomiaux. On peut s’en servir pour trouver une ex-
tension algébrique unique de Q permettant de calculer toutes les racines d’un
polyndme, il suffit de poser le systeme formé par les relations racines-coefficients
de ce polyndme et d’en chercher la représentation rationnelle univariée, cf. la sec-
tion 18.6. On peut également s’en servir pour trouver une extension algébrique
unique contenant plusieurs extensions de Q dont on a le polyndme minimal. Par
exemple pour travailler dans Q[v/2, v/3, v/5], on pose
G:=gbasis([a"2-2,b"2-3,c"2-5], [a,b,c], rur),
on a alors £1/2 =rootof (G[4] ,G[2])/rootof (G[3],G[2]),
+v/3 =rootof (G[5],G[2]) /rootof (G[3],G[2]),

:l:\/g =rootof (G[6],G[2])/rootof (G[3],G[2])
(on peut utiliser normal ou evalf pour décider du signe).
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Chapitre 10

Courbes paramétriques et
polaires

10.1 Introduction

Le graphe d’une fonction f : I — R (I un intervalle) est un exemple de courbe
du plan, mais il n’est pas assez général pour représenter tous les types de courbe du
plan, par exemple un segment de droite vertical, ou un cercle, car deux points dis-
tincts d’un graphe doivent avoir des abscisses différentes. D’autre part, il apparait
naturellement d’autres types de courbes que les graphes de fonction, par exemple la
trajectoire d’un mobile dans le plan dont les coordonnées x, y dépendent du temps
(selon une équation différentielle ou un systeme différentiel), ce sont les courbes
paramétriques, ou des courbes vérifiant une équation cartésienne (par exemple en
géométrie le cercle 22 + 32 = 1, ou en cinématique des courbes de niveau de
I’énergie totale dans le plan position-impulsion) ce sont les courbes implicites.

Dans cette section, on va étudier les courbes en paramétriques, donnée par un
couple de fonctions (z(t), y(t)) définies pour ¢ dans un sous-ensemble des réels et
a valeurs dans R. (Ceci ne restreint pas trop la généralité, on peut montrer sous des
hypotheses assez générales que I’allure locale d’une courbe implicite est identique
a celle d’une courbe paramétrique, sauf en certains points dits singuliers, c’est le
théoréme des fonctions implicites).

Exemples :
— le graphe d’une fonction y = f(z) est une courbe paramétré d’équation
(x(t),y(t)) = (t, f(t)) (x estle temps). On aurait aussi pu choisir (z(t), y(¢))

(t — 1, f(t — 1)) (ce qui revient a changer ’origine des temps) ou d’autres
paramétrages. Exemple :

plotfunc(sin(x))

119
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— une droite d’équation y = ax + b est le graphe d’une fonction, donc paramé-
trable comme ci-dessus. Une droite verticale z = a peut se paramétrer par
(2(t), y(t)) = (a,1)

— le cercle de centre I’origine et de rayon 1 peut se paramétrer par (z(t),y(t)) =
(cos(t),sin(t)),t € [0,2x[. On peut bien sur le paramétrer par ¢ € R,
mais dans ce cas on parcourt plusieurs fois le cercle (périodicité). On peut
aussi paramétrer tout le cercle sauf un point avec le paramétrage rationnel
(z(t),y(t)) = (;g, 1ftz),t € R. Ce paramétrage permet de calculer
plus facilement des points du cercle, mais contrairement au paramétrage
trigonométrique, il n’est pas “uniforme”.

Exemple
plotparam([cos(t),sin(t)],t=0..2xpi)

0.5

0.5

1

—‘.1 : : 05 : : : : 05 : : 1
plotparam ([ (1-t~2)/ (1+t"*2),2t/ (1+t*2)]1,t=-10..10)
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By 08 06 04 02 0
ou avec les nombres complexes

plotparam( (1+ixt)/ (1-1i*t),t=-10..10)

10.2 Représentation graphique

La plupart des calculatrices graphiques et de nombreux logiciels de maths per-
mettent de représenter graphiquement un arc de courbe en donnant des valeurs
extrémes t_ et t (souvent notées tmin et tmax) et un pas At (t step). Le logi-
ciel évalue la valeur de z(¢) et y(t) ent_, t_ +At, t_+2At, ... puis relie les points
de la courbe obtenue par des segments (parfois avec des autres arcs de courbes).
La plupart du temps cela donne une bonne idée de la courbe, mais parfois on peut
mangquer un détail intéressant (valeur de At trop grande), ou un morceau de courbe
(mauvaises valeurs de ¢_ et ). Par exemple

plotfunc(x+0.01/ (x-sgrt (2)),x=-2..2,xstep=0.1)
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Il peut étre nécessaire d’ajuster le cadrage graphique a I’affichage (xmin,
xmax, ymin, ymax) ou de I’affiner avec un menu de zoom. Sur les calculatri-
ces les opérations de changement de cadrage graphique provoquent un nouveau
calcul complet qui peut durer une dizaine de secondes.

Mise en oeuvre :

— avec Xcas : on utilise la commande plotparamdans le menu Graphe, Courbes.

Le cadrage graphique est calculé automatiquement et peut étre modifié par
les touches menus a droite du graphe. On peut spécifier le pas avec 1’argu-
ment optionnel t step=.

— HP Prime : touche Apps puis Paramétrique, entrer les formules donnant X1
et Y1 en fonction de 7', puis touche Plot. Pour régler la discrétisation, faire
shift-Plot (Plot setup).

Ou touche Apps puis Géométrie et utiliser les mémes commandes qu’avec
Xcas.

— sur les calculatrices TI89/92/voyage 200 : il faut sélectionner le mode de
tracé paramétrique avec la touche MODE, puis sur Y=, I’écran de définition
de x(t), y(t) apparait. Si les réglages graphiques ne sont pas satisfaisants, la
touche WINDOW permet d’y accéder, puis la touche GRAPH lance le tracé.

— TI Nspire : lancer Graphes depuis Home puis touche Menu, 3. Graph puis 3.
Parametric. On peut aussi régler le zoom depuis Menu.

Exemples : essayez de tracer quelques courbes en paramétriques

(2cos(t),3sin(t)), (cos(2t),sin(3t)), (t3,t3), (t+1/t,t24+2/t), (Vt—1,v/2—1)

10.3 Paramétrage

On adoptera souvent la convention d’appeler temps le paramétre ¢. Mais cela
ne signifie pas que le paramétrage est réellement le temps mesuré en secondes.
On peut tres bien paramétrer une courbe avec un parametre autre, qui peut étre
un multiple constant ou variable du temps (c’est d’ailleurs conforme au principe
de la relativité). Le paramétrage n’est jamais unique, on peut changer de paramé-
trage pourvu que la fonction donnant le nouveau en fonction de 1’ancien paramé-
trage soit une bijection (qui peut méme renverser le sens de déroulement du temps
c’est-a-dire le sens de parcours de la courbe). On utilisera d’ailleurs plus loin un
paramétrage par la longueur, ol la courbe est parcourue a vitesse constante égale a
1.
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Le choix d’un paramétrage est ce qui fait la différence entre la cinématique
(on prend le temps comme parametre) et la géométrie (ou on cherche a décrire
les propriétés intrinséques de la courbe indépendamment du paramétrage). Ainsi,
I’équation cartésienne d’une courbe est une propriété géométrique, indépendante
du choix de paramétrage choisi pour 1’ obtenir.

On observe aussi que I’opération inverse, trouver un paramétrage a partir d’une
équation cartésienne de courbe n’est pas possible de maniere explicite, sauf dans
quelques cas particuliers. C’est pour cette raison qu’il est beaucoup plus difficile
(et couteux en temps) d’obtenir une représentation graphique d’une courbe donnée
par son équation cartésienne.

104 Etude analytique d’une courbe en paramétrique

10.4.1 Rappel sur les graphes de fonction

Pour tracer le graphe d’une fonction f, on commence par déterminer le do-
maine de définition, on restreint éventuellement I’intervalle d’étude (parité, péri-
odicité). Puis on calcule les limites aux bornes du domaine de définition :

— une limite infinie en x = a fini correspond a une asymptote verticale d’équa-
tion z = a.
Exemple

purge (x) ;plot ((x+1)/(x-2),x=0..4); line(x=2,color=red

)

05 1 15 2 25 3 35 &
— une limite finie [ lorsque x — oo correspond a une asymptote horizontale
d’équation y = [.
Exemple
purge (y) ;plot ((x72-1)/ (x"2+1),x=0..10); line
(y=1,color=red)
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— si y tend vers oo lorsque + — =00, on a une branche infinie. S’il s’agit
d’une asymptote y = az + b+ o(1), alors y/x = a + b/x + o(1/x) tend
vers a lorsque x tend vers +o0o ce qui permet de trouver a en calculant
lim, o0 y/x, puis b = limy_ 4oy — ax. Si b est fini, on a une asymp-
tote, sinon une branche parabolique de direction y = ax. On remarque que
si a = 0, comme y tend vers I’infini, on ne peut pas avoir d’asymptote, on
parle de branche parabolique de direction Oz. Si y/x tend vers Iinfini, on a
une branche parabolique de direction Oy.
Exempleplot (x*2/ (x+1),x=0..10); line (y=x-1,color=red)

0 2 4 6 8 10
— Lorsqu’il y a une asymptote d’équation y = ax + b, on peut raffiner en
cherchant la position de la courbe par rapport a I’asymptote en étudiant le
signe de y — (ax + b)
On calcule la dérivée premiere de f pour déterminer le sens de variations, les points
d’annulation correspondent a des tangentes horizontales. On peut étudier la con-
vexité de f (signe de f”), les points d’inflexion de la courbe se produisent lorsque
f"" s’annule. On trace alors la courbe en faisant apparaitre les points particuliers et
les asymptotes.
Pour une courbe en paramétrique, le plan général est analogue, mais I’étude est
un peu plus compliquée puisqu’on a deux fonctions ¢ — x(t) et t — y(¢) au lieu
d’une seule z — y(z).

10.4.2 Domaine et périodicité

On supposera dans toute la suite que les fonctions z(t) et y(¢) sont continument
dérivables au moins 2 fois, sauf peut-€tre en un nombre fini de réels d’un intervalle
IdeR.
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On commence par déterminer le domaine de définition de z(¢) et de y(¢), et
on essaie de le réduire si possible, soit par périodicité (par exemple pour le cercle
ci-dessus, ¢ € [0, 27]) soit par ’existence de symétries si les fonctions z(t) et y(t)
sont paires ou impaires. Par exemple, si x et y sont paires, alors on parcourt deux
fois le méme arc de courbe sur R™ et R™, on peut restreindre le domaine d’étude
at > 0. Six est pair et y impair, alors (z(—t),y(—t)) = (z(t), —y(t)), il y aune
symétrie par rapport a I’axe des x, on se restreinta t € R™. Dans le cas périodique,
on peut tester des symétries correspondant a des demi (voire quart) de période.
Exemple : (3 cos(t) + 2 cos(3t), 3sin(t) — 2sin(3t))

10.4.3 Branches infinies

On s’intéresse ensuite aux bornes du domaine de définition et aux points ol x
ou/et y ne sont pas définis. Si x et y admettent une limite finie, on peut prolonger
la courbe. Si les limites existent mais ne sont pas finies, on a une branche infinie
(x ou y). Si I'une des deux valeurs tend vers I’infini, 1’autre restant finie, on a
une asymptote (horizontale si x tend vers I’infini, verticale si y tend vers I’infini),
on peut déterminer la position de 1’arc de courbe par rapport a 1’asymptote en
cherchant le signe de y — [ ou « — [ lorsque ¢ tend vers la valeur particuliere (limite
a droite et limite a gauche). Enfin si x et y tendent vers I’infini tous les deux,
on cherche la limite de y/z, Si % — a # 0, on a une branche parabolique de
direction asymptotique y = ax, on cherche alors la limite y — az, si cette limite
est finie et vaut b on a une asymptote oblique y = ax + b (on peut déterminer la
position en cherchant le signe de y — (ax + b).

Exemples :
t2 1 9 3 t3 1 1 t
t 2t t
<zt+1’ +t2+1>’( ), (t2+1’ +t2+2)’ (t2—1’t+1)’

On peut utiliser la commande 1imit dans Xcas pour étudier une asymptote, par
exemple dans le premier cas, pour étudier la branche infinie pour ¢ — +o0 !
On définit les fonctions

X(t):=t"2/(t+1);Y(t) :=t+1/(t"2+1);

(t)-—>t"2/(t+1) , () —>t+1/(t"2+1)

puis on calcule les limites lorsque ¢ — 400

a:=limit (Y (t)/X(t),t=1inf) ;b:=1limit (Y (t)-axX
(t),t=1inf)

1,1

Si a est fini non nul et b fini, on en déduit que y = ax + b est asymptote a la courbe.
Il y a une autre asymptote pour t = —1 (Y fini, X tend vers I’infini)

1. on notant X (¢) et Y (¢) les deux fonctions pour pouvoir utiliser x et y dans droite
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gl_x=-7..7;g9gl_y=-7..7;purge(x,y);plotparam
([X(t),Y(t)],t==7..7);1line (y=a*x+b,color=red
);1line (y=Y(-1),color=green)

6
4
2
0
-4
g €
s R L) 2 x 6
Autre exemple :
X (L) :=t"3/(t"2+1);Y (L) :=t+1/(t"242);
(t)—>t"3/(£"2+1) , (L) —>t+1/(t"2+2)

10.4.4 Etude locale

On se place en une valeur de fy ol x et y sont continument dérivables au
moins deux fois. On notera la dérivation par rapport au parametre par le signe ’
(en physique on utilise aussi le point). On a alors un développement de Taylor a
I’ordre 2 du vecteur

MM + B = (alto +h) — x{to).ylto + ) — (k)
2
= A1),y (1)) + o (1), (1)

ou ¢, et t,, sont compris entre tg et ¢y + h. Si le vecteur vitesse v = (2’ (to), y'(to))
est non nul, on en déduit un équivalent

M (to) M (to + h) = h(2'(to), ¥ (to))

Lorsque h est proche de 0, le vecteur M (to) M (to + h) est équivalent 2 un vecteur
colinéaire 2 ¥ = (2/(tg), %' (to)) (supposé non nul), qui est donc vecteur tangent 2
la courbe en (x(tg), y(to)).

Définition 15 On appelle point régulier d’une courbe paramétrique un point o
la vitesse U (t) = (a'(t),y/(t)) est non nulle. En un point régulier; la courbe est
tangente au vecteur vitesse (la direction du vecteur vitesse est donc une propriété
géométrique, alors que le vecteur vitesse est une propriété cinématique). On notera
en particulier que la tangente est horizontale si y' = 0 et verticale si ¥’ = 0.

On appelle point singulier un point oii la vitesse s’annulle.
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On verra dans la suite comment étudier la tangente en un point singulier d’une
courbe. Génériquement, une courbe n’a pas de points singuliers, car il faut annuler
simultanément les deux dérivées, or on n’a qu’un seul parametre libre ¢. Par contre
une famille de courbes (x,,(t), ym (t)) dépendant d’un parametre m (par exemple
Ty (t) = t2 — mt, ym(t) = m/(1 + t?) + t) posséde en général un nombre discret
de valeurs du parametre pour lesquelles la courbe admet un point singulier. Dans

I'exemple, 2/, = 2t —m, y., = —2mt/(1+t?)% + 1, les deux dérivées s’annulent
sim=—-2(nt=—-1,xr=—-1,y=—-2)oum = 2 (ent = 1). Commandes
Xcas :

x:=t"2-m*t; y:=m/(1+t"2)+t;

solve ([diff(x,t),diff(y,t)], [m,t]);
supposons (m=[-2.0,-5,5,0.17);
plotparam([x,y],t=((=3) .. 3));

x:=t"2-m*t; y:=m/(1+t"2)+t;solve([diff (x,t
), diff(y,t) 1, [m,t]);

2147483692
polyl[—2147483647, —4294967294, —6442450927], poly1[1, 2, T], ( m
m:=-2;9gl_x=-3..3;gl_y=-4..4;x:=t"2-mxt;y:=m/

(1+t"2) +t;plotparam([x,y],t=-3..3)

Remarque : en cinématique, si la vitesse et 1’accélération sont nulles en un
point et que les équations ne dépendent pas explicitement du temps, on reste in-
définiment en ce point qui est un point d’équilibre, la notion de tangente a la courbe
n’a alors pas de sens. On peut aussi suivre une trajectoire qui se rapproche de plus
en plus d’un point d’équilibre (la limite de (z(t),y(t)) est alors ce point, pour
t — 400 si I’équilibre est stable ou ¢ — —oo si I’équilibre est instable).

Pour faire une étude locale plus précise dans le cas d’un point régulier, ou pour
déterminer la tangente en un point singulier, il faut poursuivre le développement
de Taylor & un ordre plus grand. A I’ordre 2, si z et y sont 3 fois continument
dérivables, il existe t,,t, € [to,to + h] tels que :

2 3
M) Mt + 1) = A& (t0), /(1)) + -/ (t0), /(1)) + - (" (1), 4" (1)

Si les vecteurs vitesse U = (a'(to), 4 (o)) et accélération @ = (2" (to),y" (to))

ne sont pas colinéaires, alors {7, ﬁ} forme une base, et dans cette base M (to) M (to + hj
a pour coordonnées (h, h?/2)-+un terme d’ordre 3 en puissances de h, I’arc de
courbe est a I’ordre 2 identique a un arc de parabole. On parle de point birégulier.

Si {7, 7} est une base directe, 1’arc est convexe (la vitesse “tourne” dans le sens
trigonométrique), sinon il est concave. On peut tester cela en calculant le déter-
minant des coordonnées de {?, E)} ou le sens de variations de m, la pente de la
tangente

/

10 7
r_ XY —XY

Y
Yoo

m =
x ’ $/2
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Théoréme 16 Si det(v,a) = 'y — 2"y’ > 0 [resp < 0] sur un intervalle du
domaine de définition, la courbe n’a que des points réguliers, la direction de la
tangente en un point est donnée par le vecteur vitesse, et la courbe est convexe
[resp. concave]. Si x'y" — x''y' = 0, on parle de point d’inflexion analytique.

Remarque : pour un graphe de fonction, = ¢, on retrouve le critére usuel 4" > 0.

Exemple : point d’inflexion en ¢ = 0 de
t3 pe L
2+1 242

( )

La courbe admet deux autres points d’inflexion (¢t = —3.16... ett = 1.31...) qu'on
peut déterminer avec les commandes Xcas suivantes :

purge (x,y) ; X:=x"3/(x"2+1); Y:=x+1/(x"2+2
); plotparam([X,Y],x)

H0
5
10
-5
. . . . _ I . . . . o
—10 5 5 10
fsolve (X! *xY" " -X"" %Y’ , x)
[—3.16914303038, 0.0, 1.31229969315]
tabvar ([X,Y]);
x —00 —3.169 0 1.312
T = (mgf—jl)) o+ —2882 + 0 ¢ 0.83
z = (z(;;jj? ) 1 + 1.074 + 0 +  1.097
y=(r+ 2r5) —00 0 —3.086 0 : 1 1.581
;o (zt+42?—2.2+4)
y = (s + 104 o+ 1+ 0811
'y — 2" 0 concav 0 convex 0 concav 0

Note : on utilise comme parametre x au lieu de t pour pouvoir utiliser la notation
" pour dériver (si on utilise t comme parametre, il faut utiliser diff (., t) pour
calculer la dérivée par rapport a t). L’instruction fsolve effectue une résolution
numérique, pour tenter une résolution exacte, utiliser solve, mais on risque alors
de manquer certaines solutions.

- + —

+

convex

0
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On observe que la convexité est (presque) une propriété géométrique, en effet
si on change de paramétrage

L _do_dz
Cdt  ds
on dérive par rapport a ¢
dx d’x dx
"o (TN T T2 htaapn/)
o _(dss) ds?® +dss
puis
dr , d%y dy dy , d*z dx de d*>y dyd’z
1ot g g @Y 2 GY Y g B 2 Gy 3 LY Ay AL
vy Ty dss(dSQS +d55) dss(dszs +d58) y (dsd52 ds ds?

on retrouve en facteur 5™ qui est positif si on parcourt la courbe dans le méme sens
ou négatif sinon.
La convexité décrit qualitativement la géométrie de la courbe (orientée) a I’ or-

)

dre 1. On verra plus loin que le rayon de courbure décrit quantitativement la géométrie

de la courbe a I’ordre 2 (comme la tangente décrit la géométrie de la courbe a I’ or-
dre 1).

Dans le cas d’un point singulier (U = 0), si I'accélération @ = 0, alors la
tangente est portée par . Létude complete de la nature d’un point singulier ou de
la convexité d’un point régulier tel que d est colinéaire 2 ¥ nécessite de faire un
développement de Taylor en ¢ = ¢y jusqu’au premier ordre g, s’il existe, tel que :

— les dérivées d’ordre 1, .., p — 1 de (z,y) s’annulent

— la dérivée d’ordre p > O est non nulle, on la note

— les dérivées d’ordre p + 1, ..., ¢ — 1 sont colinéaires a la dérivée d’ordre p

(ce qui inclus le cas ou elles sont nulles)

— la dérivée d’ordre ¢ est non colinéaire a p, on la note Z
Dans la base {?, X}, les composantes de M (to) M (ti sont alors respectivement
équivalentes a h?/p! et h?/q! o h = t — ty. On en déduit que la tangente a la
courbe est portée par 1.

— si p est pair, on a un rebroussement de premiere espece si g est impair (cas

générique d’un point singulier, p = 2,¢ = 3) ou de deuxiéme espece si
q est pair. On ne peut pas régulariser le point singulier par changement de
paramétrage.

— Si p est impair, on peut reparamétriser la courbe pour rendre le point non

singulier (prendre t = (¢ — to)'/P) mais au risque de perdre de la régularité,

— Si p est impair et ¢ impair on a un point d’inflexion géométrique (change-

ment de sens de convexité).

Exemples de points singuliers en ¢ = 0 avec dans 1’ordre rebroussement de
1ere puis 2ieme espece, méplat et inflexion :

(%,87), (2 + 48 +1°), (£2,17), (£°,1°)

plotparam([t"2,t"3],t=-1..1)
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0.5

—05

02 04 06 08 1

plotparam([t”2+t"4,t"4+t"5],t=-1..1)

0’5 1 15 2

plotparam([t"3,t"4],t=-1..1)

plotparam([t"3,t"5],t=-1..1)
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y
r 0.4
- 0.2
‘ ‘ ‘ ‘ —to
- 02
L 04
_y 05 0 05 7

Les deux derniers cas peuvent étre reparamétrés (au prix de la perte de dériv-
abilité seconde) en posant ¢’ = ¢1/3.

Pour faire 1’étude d’un point singulier avec Xcas, on peut utiliser la fonction
series surx(t) et y(t) (ici c’est inutile, le développement de Taylor est déja fait).

Remarque : il peut arriver dans des cas pathologiques que toutes les dérivées
de (x,y) s’annulent en un point sans que la fonction (z, y) soit nulle (par exemple
si = et i contiennent un facteur exp(—1/t2) en t = 0, on parle de fonction plate).
Il peut aussi arriver que toutes les dérivées soit colinéaires a la premiere dérivée
non nulle, si on se déplace sur une droite ou si la tangeance est plate.

10.5 Plan d’étude d’une courbe

1. On détermine et on restreint le domaine de définition (périodicité, symétries).

2. On étudie les branches infinies (point exclus du domaine, +00) : asymptotes
horizontales, verticales, directions asymptotiques, asymptotes obliques.

3. Recherche de 2’ et 3/, on étudie I’annulation conjointe des deux (points sin-
guliers).

4. Signe de 7’ et /', double tableau de variations faisant apparaitre z, 2, y, 3/
et mise en évidence des tangentes horizontales et verticales

5. Pour préciser le tracé, on peut chercher la convexité en étudiant le signe de
x’y” - l‘”y,.

6. Tracé des points remarquables et des asymptotes et on les relie entre eux en
suivant les sens de variations du tableau de variations.

10.6 Courbes en polaires

Une courbe en polaire est essentiellement donnée par la distance au centre O
d’un point M de la courbe en fonction de I’angle § entre la direction Ox et le
—
vecteur OM :
OM =r(0)

On s’autorise toutefois des valeurs négatives pour r, si c’est le cas, on prend alors
le symétrique par rapport a I’origine du point situé a distance —r et d’angle 6.
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Représentation graphique : avec Xcas, on utilise la commande plotpolar,
sur calculatrices graphiques, sélectionner le mode de tracé en polaire (touche Mode
sur TI89/92/V200) ou I’application Polaire ou Géométrie sur les HP Prime. Par
exemple

circle(0,1,color=red); plotpolar(l,x=0..2xpi)

3l
0.5
. . . o
05
2 5 g 05 1 15 2
plotpolar (cos (2x),x=0..2xpi,tstep=0.01)
a
I 0.5
1 1 1 1 xfo
05
- 05 05 1
circle(0,1,color=red); plotpolar(l/ (2+cos
(x)),x=0..2xpi);
1
0.5
XO
05
1

-2 15 15 2
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purge (x,vy) ;plotpolar (1/ (1+2*cos (x)),x=0..2*pi
); rotation (0,2+pi/3,line (y=-sqrt(3)/3),color=red)
on
—200
400
—600
800
—1000
—1200
0 20 0 200 400 600 800

plotpolar (x,x=-10..10)

-10 -5 5 10

Remarque : une courbe en polaires est toujours parcourue dans le sens trigonométrique.
C’est un cas particulier de courbe en paramétriques puisque

(xz,y) = (r(0) cos(@),r(0) sin())

mais on préfere souvent faire I’étude directement sur la fonction r. Le plan d’é-
tude est calqué sur celui d’une courbe en paramétrique, mais on n’a qu’une seule
fonction r a étudier.

1. domaine de définition de r, recherche de périodicités et symétries (8 — —6
ou ajout d’'une demi ou d’un quart de période). Si la période n’est pas un
multiple de 27, cela correspond a obtenir un arc de la courbe par rotation a
partir d’un autre arc de la courbe.

2. branches infinies pour g (non infini) ol 7 n’est pas défini. La branche a pour
direction asymptotique la droite faisant un angle 6y avec 1’axe des x. On cal-
cule alors la limite si elle existe de rsin(6 — 6y)), c’est 1’ordonnée dans le
repére obtenu par rotation d’angle 6y, si la limite est finie et vaut [ on a une
asymptote (d’équation Y = [ dans le repére tourné).

Exemple r = 1/(14 2 cos(0)). r n’est pas défini pour cos(f) = —1/2, donc
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¢ = +27 /3. Pour 6y = 27 /3, on calcule limy_, o /3 7 sin(0 — 27/3)

limit (1/ (1+2cos (X)) *sin(x—2pi/3),x=2pi/3)

V3

3

La tangente est donc I’'image par la rotation de centre O et d’angle 27/3 de
la droite Y = —/3/3

3. si la fonction n’est pas périodique, il y a lieu d’étudier 1’existence de limites
de 7 en £o0, si la limite est nulle on s’approche en spiralant de 1’origine, si
elle est finie, il y a un cercle asymptote, si elle est infinie une spirale.

——
4. comme OM = re,,e, = (cos(6),sin(0)), la vitesse (si le temps est 6) est
donnée par
7 = r'er + reg

ol {e,, eg} est une base orthonormée directe.
Donc si r # 0 ou v’ # 0, le point est régulier et ’angle V' de la tangente
avec e, vérifie

tan(V) = % € RU{too}

(sir # Oetr’ = 0, la tangente est portée par ep). Si r = 0, la tangente est
portée par e,.”

5. On ne peut avoir un point singulier que pour r = 0. On ne fait pas leur étude
comme en paramétriques, en effet la tangente est toujours portée par e,., si r
change de signe la courbe a la méme allure que pour un point régulier, si 7 ne
change pas de signe on a un rebroussement de premicre espece (puisqu’on
traverse la tangente lorsque 6 augmente)

Exemple :

plotpolar (sin(x) "2xcos (x) ,x=-pi/4..pi/4,tstep=pi/100
) iplotpolar (sin(x)*2xcos (x),x=pi/4..3*pi/4,tstep=pi/100, color=red
)

=01

‘+-03
0.05 — 01 0.15 — 02 0.5

2. Sir’ # 0, cela se lit sur I'expression de la vitesse qui est non nulle, mais c’est encore vrai
sir(0) = r'(6) = 0 et r non identiquement nul, pour le voir, on observe que M (0)M (6 + h) =
OM (0 + h) apour direction e, (6 + h) qui tend vers e, (0) lorsque h tend vers 0.



10.7. CONIQUES 135

6. Convexité : pour avoir un point d’inflexion, il faut que

1 /1y

-+ () =0 rt 42— =0

r r

On peut le montrer de différentes manieres :

— En calculant le déterminant de {vitesse,accélération } par rapport a # dans
le repere e, eg, on a

/ 1! /
v=re.+reg a=r1r"e.+2r'ey—re,

I

o/ =22y + r?

= det(v,a) =

— En calculant la dérivée de 1’angle fait avec 1’axe Ox 6 + arctan(r/r’)
— avec Xcas en se ramenant en paramétriques
X:=r (x)*cos (x); Y:=r(x)*sin(x); simplify
(X7 %Y’ =Y’ %X’ ") ;simplify (1/r(x)+(1/r(x))"");
cos (z),sin (x),1,1
ol on a noté = 1’angle € pour pouvoir dériver avec ' et X et Y les deux
coordonnées.

7. de méme on calcule la courbure définie en section 11.2
r2 4202 — ppt’

Ve + 2

10.7 Coniques

Les coniques sont des courbes implicites dont 1’équation cartésienne est du
second degré
ar? + ey +bay+dr+ey+f=0

Exemples :

purge (x,y) ;plotimplicit (x"2+y"2+x*xy=4)

75 M 1 2

plotimplicit (x"2+y"2+3+xxy=4)
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[y
I H5
- H0
I 5
I 5
T e
=) 75 5 10 15

On va voir qu’elles sont de trois types : ellipses, hyperbole, parabole * et on va
les paramétriser, a partir de leur équation cartésienne ou a partir de leurs éléments
géométriques (le calcul des éléments géométrique a partir de 1’équation cartésienne
fait intervenir 1’étude des formes quadratiques, il ne sera pas abordé dans ce cours).
Les coniques sont des courbes importantes en géométrie, ce qui a un intérét en
optique (parabole), mais aussi en cinématique (premiere loi de Kepler : I’orbite
décrite par une planéte est une ellipse dont le Soleil occupe un foyer).

10.7.1 Ellipse

Définition 17 L’ellipse E de foyers F et Fa de demi-grand axe a est I’ensemble
des points M du plan tels que

MFEFy 4+ MF> =2a

Exemple : ouvrir un niveau de géométrie 2d dans Xcas, choisir le mode ellipse cli-
quer 2 points (ce sont les foyers) puis un 3eme point (point de I’ellipse), passer en
mode pointeur et faire bouger 1’un des points, observer la forme de 1’ellipse qui en
résulte. Ou dans une ligne de commande normale taper la commande ellipse ()
avec en arguments les 2 points foyers et un point de 1’ellipse ou I’équation cartési-
enne de ’ellipse, par exemple ellipse (-1, 1, 3+1) trace I'ellipse de foyers
(—1,0), (1,0) et passant par le point (3, 1).

On note 2¢ = F1 F5 la distance entre les deux foyers, qui doit étre plus petite
que 2a pour que ’ellipse soit non vide. L’excentricité de I’ellipse est définie par
e = c¢/a < 1.Sie = 0, on obtient un cercle de centre F; = F» etde rayon a. Sie #
0, on va voir qu’il s’agit d’un cercle contracté selon 1’axe perpendiculaire a F; F5
dans un rapport de v/1 — e2. On va également calculer 1’équation en coordonnées
polaires de E (c’est sous cette forme que I’on montre que la Terre décrit une ellipse
dont le Soleil occupe un foyer).

Soit O le milieu de Fj et Fj, on se place dans le repere orthonormé dont le
premier axe Ox contient F} et F, donc les coordonnées de F} sont (¢, 0) et celles
de F sont (—c¢, 0). Soit M (x, y) un point de ’ellipse, on a d’une part :

MF; — MF; = (z—c)>— (x4 ¢)® = —4cz

3. En toute rigueur il faut ajouter deux autres cas ; I’ensemble vide et les paires éventuellement
confondues de droites
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et d’autre part :
MF} — MFj = (MF, + MF)(MF, — MFy) = 2a(MF; — MF,)

donc :
—2cx

MF, — MF; =
a

en additionnant avec M I} + M F» = 2a et en appliquant ¢ = ea, on en déduit :

MF=a-Z —a—ex (10.1)
a

En prenant le carré, on a :

(x —ea)® +y* = (a — ex)?
d’ou:
y? + 22(1 —€?) = a®(1 — €?)
finalement :
22 + y2 _ 2
1—e2

qui est bien la contraction selon Oy de rapport v/1 — e? du cercle de centre O et
de rayon a (appelé grand cercle de I’ellipse).
En coordonnées paramétriques, on peut utiliser le paramétrage suivant :

(z,y) = (acos(t),bsin(t))

En coordonnées polaires, on note p la distance de F} a M, et 6 I’angle entre
I’axe Ox et Fy M. L abscisse de M est donc :

x = ea+ pcos(f)
que I’on combine avec (10.1) pour obtenir :
p=a—ex=a(l—e* —epcos(d)

donc :
_a(l— e?)
P=17 ecos()

Remarques :

— La premiere loi de Képler dit que I’orbite d’une planete autour du Soleil est
une ellipse dont le Soleil occupe un des foyers. La troisieme loi de Képler
donne la relation suivante entre le demi-grand axe a, la période de révolution
T et 11 le produit de la masse du Soleil * par la constante de gravitation :

a’ 7

T2~ 472

4. en négligeant la masse de la planete devant celle du Soleil
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— Attention, t # 6. Et dans le cas de 1’orbite de 1a Terre autour du Soleil, aucun

de ces deux paramétrages n’est le temps 7. Le paramétrage par le temps se
déduit de la loi des aires

L2
r2df = Ldr, — =a(l—¢€?)
1

Il nécessite de résoudre une équation , cf. I’équation du temps dans le cours :
www—fourier.ujf-grenoble.fr/~parisse/climat/orbite.html
L’excentricité de la Terre est faible, e = 0.0167 en ce moment, elle est re-
sponsable d’une petite différence de durée des saisons, elle varie tres lente-

ment au cours des si¢cles sous I’action des autres planetes du systeme so-

laire, cette lente variation est une des raisons des glaciations du quartenaire.

On peut aussi définir géométriquement [’ellipse par un foyer F' et une di-
rectrice D, c’est I’ensemble des M tels que d(M, F') = ed(M, D). Dans le
repere d’origine O, D a pour équation x = a/e (dans le repére d’origine F,
cestr =a/e —e=a(l —e?)/e). Eneffet MF = a — ex = e(a/e — x).

Exemple : faites varier la valeur de I’excentricité ci-dessous, que voit-on pour
E=0.0, E un peu inférieur a 1 (par exemple 0.8) et un peu supérieur a 1 (par exem-
ple 1.3)

E:=0.5; gl_x=-5..5;gl_y=-3..3;plotpolar (1/
(1+Excos (t)),t=0..2%pi, tstep=pi/100)

1z my 5 x

10.7.2 Parabole

Si F' est un point et D une droite ne passant pas par F', la parabole de foyer F

et directrice D est I’ensemble des points équidistants de F' et D. En choisissant un
repere tel que la droite D ait pour équation y = 0 et en prenant (0, 1), M(z,y)
appartient a la parabole si

ly| = d(M,D) =d(M,F) =+/(y —1)2 + 22

donc en passant au carré :




10.7. CONIQUES 139

La parabole est donc (ici) un graphe de fonction, donc un cas particulier de courbe
paramétrique. On peut trouver son équation en polaire, en prenant F' comme orig-
ine et la directrice verticale (donc I’équation de la droite devient par exemple

y = —1) sous la forme
1

14 sin(h)
cf. I’exercice sur les coniques données par foyer et directrice, qui traite aussi le

cas des hyperboles. On peut aussi faire a titre d’exercice 1’étude de la courbe en
polaire :

p

A

P=17 e cos(0)

lorsquee = lete > 1.

Un intérét majeur de la parabole en optique est que les rayons incidents per-
pendiculaires a la directrice se réfléchissent en passant par le foyer (on peut méme
montrer que cela caractérise une parabole). [llustration-démonstration avec Xcas
dans un niveau de géométrie taper les commandes

P:=plotfunc (x"2/2+1/2,x=-5..5);
supposons (a=[-1.4,-5,5,0.17);
D:=line (x=a,color=red);
M:=inter_unique (P,D);
T:=tangent (P,M);

R:=symetrie (T,D,color=red);
trace (R);

puis faire varier a en cliquant sur les fleches. Pour tester en ligne, commencez par
initialiser la trace en exécutant

purge (x,y);L:=[]
Nosuchvariablex, Nosuchvariabley, ||
puis faites varier a en cliquant sur le bouton + ou — :
a:=0.6;g9gl_x=-5..5;gl_y=0..6;P:=plotfunc(x*2/2+1/2,x=-5..5
);D:=1line (x=evalf (a),color=red);M:=single_inter

14
(P,D);T:=tangent (P,M) ;R:=symetrie(T,D,color=red
) ; L:=append (L, R)
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Noter la valeur
inter_unique (R, line (x=0))
elle est indépendante de a et est le foyer. On peut montrer qu’une courbe ayant
cette propriété est une parabole.

10.7.3 Hyperbole

Une hyperbole de foyers F et F” est définie comme 1’ensemble des points M
tels que :
IMF — MF'| = 2a

ol a est une constante telle que 2a > 2¢ = F'F’, avec une excentricité e = ¢/a >
1.

En physique, les hyperboles interviennent dans les trajectoires non périodiques
en mécanique céleste, mais aussi comme courbes de déphasage constant entre deux
sources situées aux deux foyers (les figures d’interférence font apparaitre des hy-
perboles).

On peut faire un calcul analogue a celui de I’ellipse,

MF? — MF"
MF — MF' =+2a, MF + MF = ——————— = — 4+ 2ex
’ MF — MF'
on en déduit que
MF = +(a — ex)
I’équation cartésienne de 1’hyperbole dans le repere centré au milieu des foyers,
d’axe Ox I’axe des foyers est donc :
2 Y2

PR a—
a’?  a?(e? —1)

On peut paramétrer les deux branches de I’hyperbole par

x(t) = tacosh(t),y(t) = ay/e? — 1sinh(t)

et en polaires
_oa(l— e?)
P=17 e cos(0)

Exercice : faire I’étude de la courbe paramétrée et montrer que 1’hyperbole
admet deux asymptotes d’équation y = igw.
10.7.4 Paramétrisation rationnelle

Si on connait un point d’une conique, on peut effectuer un changement d’orig-
ine en ce point, I’équation cartésienne devient

P(z,y) = ax® + bry + cy> + dr + ey =0

On suppose que (d,e) # (0,0)°. On cherche alors I’intersection de la conique
avec la droite y = tx (de pente t), on va voir que la droite coupe en général la

5. Sid = e = 0, le polyndme est homogene et se factorise, on obtient 1’origine ou la réunion de
deux droites
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conique en deux points, I’origine et un autre point dont on calcule les coordonnées
en fonction de ¢ ©. Graphiquement, par exemple

L:=NULL:;

Done

T:=1;purge (x,y);eq:=x"2+y"2+x*y—-4:; gl_x=-3..3;g9l_y=-3.
(eq) ;D:=line (y=evalf (T)* (xt2)); L:=L,inter
(G,D, color=red)

-2 -1 1 2

puis faire varier la valeur de ¢ ou d’un des coefficients de I’équation. En effet on
obtient une équation du second degré en x, qui se factorise par z, I’autre solution
donne alors x comme fraction rationnelle en ¢, puis y = tx.

—d—et
ar + btz +ct’r+d+et)r=0=r=00= — ——
( ) ’ ct2 +bt+a
Comme dans le premier exemple sur le cercle trigonométrique, on n’obtient pas
toujours toute la conique (s’il existe un autre point d’abscisse x = 0).
Si on cherche les points oll le dénominateur en ¢ s’annule, on doit calculer (pour

. _d_ t . , . 7 . . . 8
c#0et en supposant que la fraction m est irréductible ) le discriminant
de I’équation du second degré

A =b% — dac

Il y a trois cas possibles :
— si b? < 4ac, il n’y a pas de racine, le paramétrage est défini pour tout ¢ et les
limites en =00 de « sont nulles (car ¢ # 0 puisque 4ac > b?), 1a conique est
bornée, c’est une ellipse.

6. Cette méthode fonctionne pour les coniques, mais ne fonctionne malheureusement pas pour
n’importe quelle équation cartésienne

7. sinon, on aura deux droites parce que le polyndme P(x,y) se factorise en produit de deux
facteurs de degré 1 dont dx + ey

8. On peut aussi voir ce discriminant comme le déterminant de la matrice de la forme quadratique
associée

.3;G:=implicitplot
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— si b® = 4ac, il y a une racine double, qui engendre une étude de branche
infinie en ¢ = —b/(2c), on obtient une parabole (deux branches selon que t
tend vers —b/(2¢) par la droite ou la gauche). Il n’y a pas d’asymptote, on
abien y/x = t qui tend vers ty = —b/(2c), mais y — tpx ne converge pas
(Ie numérateur a une racine simple qui ne compense pas la racine double au
dénominateur)

— sib? > dac, il y a deux racines distinctes ¢ , donc deux valeurs de ¢ ot il faut
faire une étude de branche infinie, on a alors une hyperbole avec 4 branches
infinies et deux asymptotes paralleles a y = ¢ x (en effet le rapport y/x =t
tend bien vers {1 et y — t1x a une limite car la racine au dénominateur de x
et y est simple donc il y a simplification avec le numérateur)

Exercice : paramétrer et faire 1’étude des coniques :
22 + 4y? 4+ 20y = 4, 2% — 3y? + 20y =4

Remarque : on a vu que les ellipses, paraboles, hyperboles admettent une
équation réduite du second degré. On en déduit facilement que leur équation dans
un repere quelconque est toujours du second degré. Réciproquement, pour une
équation cartésienne on a calculé une paramétrisation rationnelle, mais pas démon-
tré que c’était forcément une conique. Pour faire cela, I’outil adapté est I’étude des
formes quadratiques. On peut toutefois le faire a la main en dimension 2, en faisant
une rotation x, y — X, Y pour annuler le coefficient de X'Y. Par exemple

restart; z:=(X+ixY)xrexp2trig(exp (iralpha
));x:=re(z); y:=im(z);tlin(coeff (a*xx"2+tbxx*xytc*y"*2,
[X,Y],11,11))

[A, B,Base, D, E,F,G,K,L,M,N,P,P1,Q,Q1, R, S,Somme, T, X, Y, a, b, d, descartes, eq, etat, |

on voit que 1’angle de la rotation a effectuer vérifie

b

a—cC

(c —a)sin(2d) +beos(2d) =0 = tan(2d) =



Chapitre 11

Propriétés métriques des courbes.

11.1 Longueur d’arc

La longueur ds d’un morceau de courbe régulier parcouru pendant un petit
intervalle de temps dt est égal au premier ordre a la longueur du segment tangent
parcouru, ou encore au produit de la norme de la vitesse instantanée par dt

xlz + y/2 dt
On remarque que cette quantité est invariante par changement de paramétrage, si

t = t(7) alors

de?  dy?
ds = |2 + Y g
s i dr

2 2 2
- dx _|_di/ ar ‘ﬁ|d7
dr dr dt dr
de?  dy?
da?  dy
dr dr

dr

On en déduit

Proposition 18 La longueur d’un arc de courbe entre les points de parametre tg

et t1 vaut
t1
/.le + yIth
to

En coordonnées polaires :

01
1’2 + r2df
0o

Remarque : il est trés rare que I’on puisse effectuer le calcul explicite d’une
primitive de \/z'2 + 32, il faut alors se contenter d’une valeur approchée de 1’in-
tégrale lorsque ¢y et ¢; ont des valeurs numériques, calculée par des méthodes
numériques qui généralisent la méthode des rectangles (cf. le cours de mat249).
Ce calcul se fait avec Xcas (ou une calculatrice formelle) en donnant une valeur
approchée a I’'une des bornes. Il y a quelques exceptions par exemple la longueur

143
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d’un arc de parabole se calcule avec une formule explicite (essayez la commande
int (sgrt (1+4t*2),t,t0,tl) ou

t:="t’;arclen([t,t"2],t,t0,tl)

(2-t1VA- 012 1 —1n(—2-t1+\/4~t12+1)) (2- t0VA- 02 + —1n(—2-

Nosuchvariablet, —

4 4

La cycloide '
x(t) = R(t — sin(t)),y(t) = R(1 — cos(t))

plotparam([t-sin(t),l-cos(t)],t,0,2xpi)

admet aussi une formule simple pour sa longueur
arclen([t-sin(t),l-cos(t)],t,0,2%pi)

Par contre, la longueur d’un arc d’ellipse ne se calcule pas avec les fonctions
usuelles (pour pouvoir le faire, il faut introduire des fonctions spéciales adaptées,
appelées intégrales elliptiques) :

a:=int (sgrt (sin(t) "2+4*cos(t)"2),t,0,2xpi
); evalf (a)

2.
/ \/ 4 cos (t)? + sin (¢)* dt, 9.68844822055
0

1. qui tire son nom de la trajectoire d’un point fixé a un cercle roulant sans glisser sur une droite,
par exemple I’extrémité d’un rayon sur une roue de vélo.
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11.2 Courbure, repére de Frenet, accélération normale et
tangentielle.

Si on choisit s, la longueur d’arc, comme nouveau parametre de temps, la
longueur parcourue est égale au temps, donc la vitesse instantannée par rapport
a s est de norme 1. On peut aussi le voir en notant M (¢) = (x,y) :

dM  dM ds

dM ds _ deM dM . ds dM
dt  ds dt d

/ | = ”EH’E = v= ||EHU

ol v est la norme de la vitesse avec t comme parameétre, donc || % || est bien égal
al.

Calculons maintenant 1’accélération avec ce nouveau parametre s. Comme la
vitesse est de norme constante égale a 1, donc de carré 1, en dérivant (dM /ds)?
par rapport a s, on vérifie que 1’accélération est perpendiculaire a la vitesse pour
ce paramétrage par la longueur d’arc s. L’accélération par rapport a s est donc
portée par la normale a la trajectoire, et sa mesure algébrique est appelé courbure
(signée), notée k, la valeur absolue de I’inverse de x est appelé le rayon de courbure
(la direction de I’accélération pointe vers le centre de courbure).

M d*M 1
2 10 g l=Isl= R
Si on se déplace sur un cercle de centre O et de rayon R a vitesse 1, alors z(t) +
iy(t) = Re™/E, 1a vitesse est donnée par 2/ + iy’ = ie’’/! donc de norme 1, et
I’accélération par x” + iy’ = —%e“/ R, sa norme vaut 1/R et sa direction pointe
vers le centre du cercle. Donc la courbe est, a I’ordre 2 au point considéré, identique
a un cercle de rayon R.
Revenons au parameétrage initial ¢. Dérivons par rapport a ¢ la vitesse % =

dM S
v, on obtient :

ST I ()
dt? dt ds dt \ ds
dd | dsd
dt ds dt ds?
dvdM — ,d>M
atds U ds

L’accélération se décompose donc en deux parties
— le premier terme colinéaire au vecteur tangent est I’accélération tangentielle,
de norme ¢/,
— le second terme perpendiculaire au vecteur tangent est I’accélération nor-
male, dont la norme est v2 /R, ou R est le rayon de courbure
Autre formule de calcul du rayon de courbure : 1’accélération normale a,, vaut
v?/R donc

3 2 23

v - VI ty

7 = R=2and] = m—
2"y — y'z"|

R

@A all = anl|0]l =
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Proposition 19 On appelle repere de Frenet en un point M régulier d’une courbe,
le repere orthonormé direct formé par le point de la courbe, le vecteur tangent T’
et le vecteur normal N. On a alors

L ods. d-
—'UT—@T, ?T—HN,dS

<L

. . 1
N=—-rT, R=+-—,
K

(I’avant-derniére formule vient du fait que {T', N} est une base orthonormée di-
recte, le signe + est déterminé par la convexité de la courbe), et :

3

d dv - 2 / 2 2
i=—g=271+%N, R VI YT
dt dt R |x'y"" — y'x"|

On appelle centre de courbure le point Q = M + %]\7 . Le cercle de centre )
passant par M (de rayon R) est appelé cercle osculateur en M a la courbe.

Exemple : calcul du cercle osculateur en un point d’une parabole (¢, t2).

3

. 1 2t V1 + 42

x/:17yl:2th:( ) )7 y/,:2 R:—i_i
VI+ 42" V1 + 42 2

t0:=0;gl_x=-5..5; gl_y=0..6;G:=plotparam
([t,t"21,t=-2.3..2.3,color=red) ;M:=point

(evalf (t0),t072,affichage=point_croix+tepaisseur_point_3
) ; T:=tangent (G,evalf (t0));N:=normalize ([-slope

(T),1]); R:=(1+4t0"2)"(3/2)/2;C:=circle (M+R=*N,R);

7 i)

Avec Xcas version 1.1.1-18 ou supérieure, on peut taper directement :

C:=cercle_osculateur (G, M)

Remarques :

— La courbure est aussi la dérivée par rapport a 1’abscisse curviligne de I’angle
0 fait par la tangente avec une direction fixe, par exemple 1’axe Ox. En effet
T = (cos(),sin(f)), dont la dérivée est le produit de ¢’ par le vecteur
normal N.

— Génériquement, une courbe reste du méme coté de sa tangente (car le terme
suivant dans le développement est d’ordre 2, de signe constant en 0), les ex-
ceptions sont les points d’inflexion. Par contre, génériquement une courbe
traverse son cercle osculateur (en y rentrant ou en en sortant), car le terme
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suivant dans le développement de la différence entre les points des deux
courbes est d’ordre 3 et change donc de signe en 0. Les exceptions (tangeance
courbe-cercle osculateur d’ordre 3 au lieu de 2) sont appelés sommets d’une
courbe, par exemple le sommet d’une parabole.

— on peut calculer les coordonnées du centre du cercle osculateur de maniere
algébrique (i.e. sans introduire de racines carrées) a partir des coordonnées
paramétriques de M et de ses dérivées

— la courbe D décrite par les €2 lorsque M parcourt la courbe étudiée C' est
appelée développée de la courbe C'. La vitesse de 2 vaut

d 1= L odi . o1 L di
LM+ -N) =T+ 2N 4 Zp(—kT) = Z&N
g M4 N) =oT 4 N+ o(=kT) =

on en déduit que la tangente a la développée en (2 a pour direction la nor-
male N (si k admet un point critique, par exemple en un sommet de la
courbe, la développée admet génériquement un point de rebroussement ).
L’enveloppe* des normales a une courbe est donc sa développée.

Exemple : développée de I’ellipse (2 cos(t), sin(t))

Initialiser la trace avec L: = ]

puis faire varier £0 :
t0:=0.7;9l_x=-6..6;9l_y=-4..4;G:=plotparam
([2xcos(t),sin(t)],t=0..2xpi);M:=element
(G,evalf (t0));T:=tangent (M) ;N:=perpendiculaire
(M, T); L:=append(L,N) ;evolute (G, color=red)

) 5 2 P! 6
On observe 4 sommets pour I’ellipse, situés sur les grands et petits axes, et
donc 4 points de rebroussements pour la développée. Ouvrir un niveau de
géométrie 2d dans Xcas, taper une commande par ligne
G:=plotparam([2*xcos(t),sin(t)],t=0..2xpi);
M:=element (G) ;
T:=tangent (M) ;
N:=perpendiculaire (M, T);

2. On peut montrer qu’une courbe convexe admet au moins 4 sommets (théoreme des quatre
sommets), sa développée admet donc au moins 4 points de rebroussements.

3. L’enveloppe d’une famille de droites est une courbe dont ’ensemble des tangentes est la
famille de droite
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trace (N)

passer en mode pointeur (menu mode du niveau de géométrie) et faire bouger
le point M le long d’un quart de I’ellipse, ceci trace un faisceau de nor-
males a Iellipse, dont on voit apparaitre 1’enveloppe (limite entre la région
couverte et non couverte par des points du faisceau de normales), cette en-
veloppe est la développée de ellipse (vous pouvez utiliser le menu M a
droite du dessin pour effacer les traces). Avec Xcas version 1.1.1-18 ou
ultérieure on peut tracer la développée avec la commande developpee (G).
Cf. aussi les animations de I’article Développée de wikipedia.

Exercice : calculer le repere de Frenet pour une ellipse F, par exemple
x(t) = 4cos(t),y(t) = 3sin(t) puis le rayon de courbure, puis la dévelop-
pée A (on obtient une courbe image par affinité d’une astroide). Donner une
équation paramétrique simple de A.

Vérification avec Xcas (version a jour) :

E:=plotparam([4cos(t),3sin(t)],t,0,2pi);
A:=evolute (E) ;

7 — 3 2
eq:=simplify (parameqg(A)); trigcos(re(eq)); im(eq)

7 21 LT 7. 7
ECOS(B-t)+ﬁcos(t)+z(ﬁsm(3-t)—zsm(t)),l—ﬁ

De plus, comme N est normé, la longueur d’arc de courbe de la développée

est donnée par :
/t1 [ 1 ] t1
to K to

Conséquence : si on enroule un fil sur la développée D, que ce fil est tendu et
que son extrémité coincide, avant de commencer a le dérouler, avec un point
de la courbe C alors dans la suite du déroulé, I’extrémité parcoura la courbe
C (on dit que C est une développante de D).

si la courbure est de signe constant, les cercles osculateurs sont inclus les
uns dans les autres, c’est une conséquence de la remarque précédente, de
I’inégalité triangulaire et du fait que la distance entre deux centres de cercles
osculateurs est plus petite que la longueur d’arc sur la développée. Comme
les points de la courbe sont sur des cercles osculateurs, il en résulte que la
courbe entre ou sort définitivement du cercle osculateur au point de contact.

di

dt =
dt

= [R(t1) — R(to)]
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— La développée peut servir a calculer une caustique en optique. On envoie
des rayons lumineux parallele a une direction fixée vers un miroir ayant la
forme de la courbe C' la caustique est I’enveloppe des rayons lumineux
réfléchis (que 1’on observe par une plus grande intensité lumineuse). On
peut montrer que la caustique est la développée de I’anticaustique de C par
rapport a une droite perpendiculaire aux rayons lumineux (pour déterminer
I’anticaustique d’une courbe par rapport a une droite, on prend un point de
la courbe, on le projete sur la droite puis on prend le symétrique du pro-
jeté par rapport a la tangente a la courbe au point choisi, I’anticaustique
est le lieu de ces symétriques). Cf. dans Xcas la session exemple du menu
Exemple, geometrie, caustique. Les développées peuvent aussi
servir dans le calcul de caustiques par réfraction: http://www.mathcurve.com/courbes2d/caust

— On peut faire une étude analogue pour une courbe dans I’espace, dans ce
cas la dérivée de N par rapport a 1’abscisse curv111gne S falt 1nterven1r une
composante sur le troisieme vecteur du repere direct TAN =B (B comme
binormal), appelé torsion.

— Equation intrinséque d’une courbe :

Il s’agit de trouver une courbe vérifiant une relation entre la courbure (ou
rayon de courbure) et I’abscisse curviligne, par exemple la relation Rs = b?
avec b > 0 fixé.* Pour trouver une telle courbe, on la paramétre par 1’ab-
scisse curviligne s, donc la vitesse dM/ds est de norme 1 et caractérisée par
I’angle ¢(s) fait avec une direction fixe, on a alors ¢'(s) = 1/R et on en tire
¢(s) puis M (s). Dans I’exemple, on a ¢/(s) = s/b%, donc ¢(s) = s%/(2b?)
(en choisissant la direction fixe pour annuler la constante d’intégration),

puis :
d—M = | cos i sin i
ds 202 )’ 202

puis en choisissant 1’origine du repere :

M(s) = (/Oscos<;;> du, /Ossin (;;) du>

en posant u = /2bv on a aussi

M(s) =/2b /ﬁb cos(v?) dv, /ﬁb sin(v?
0 0

Pour b = 1/1/2, le tracé est obtenu par la commande

plotparam(int (exp (i*t*2),t,0,s),s=-3..3,tstep=0.03
)

4. Ce type de courbe, appelé spirale d’Euler ou de Fresnel ou clothoide, est utilisée pour faire des
raccordements de chemin de fer (ou de route) entre une portion rectiligne, out I’accélération normale
est nulle, et un arc de cercle, ol I’accélération normale est constante, en effet si Rs = b? est constant
alors I’accélération normale varie linéairement en fonction de 1’abscisse curviligne donc du temps a
vitesse constante. C’est plus agréable pour les passagers qui passent d’une accélération nulle a une
accélération constante progressivement, mais aussi pour créer une pente progressive latérale sur les
rails pour compenser la force centrifuge par la gravité et éviter une usure prématurée du rail.
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Chapitre 12

Représentation des courbes
implicites.

Certaines représentations graphiques nécessitent peu d’outillage mathématique,
ainsi les fonctions, les courbes paramétrique et polaires peuvent étre représentées
en échantillonant une ou plusieurs expressions selon une discrétisation donnée ex-
plicitement par I’utilisateur ou par des parametres par défaut, les points obtenus
étant ensuite reliés par des segments. On pourrait bien sur automatiser avec le cal-
cul formel I’étude de la courbe (tableaux de variations, asymptotes, points sin-
guliers, etc.).

Par contre les courbes données par une équation implicite font intervenir des
algorithmes et des mathématiques plus intéressantes. En dimension 2, on se donne
donc une équation f(x,y) = 0 et on suppose f suffisamment réguliere. Supposons
la courbe non vide, soit (g, o) un point de cette courbe, si (0. f, 9y f) (0, y0) # 0
on peut appliquer le théoréme des fonctions implicites et la courbe est locale-
ment comme une courbe de fonction (en x ou en y). On en calcule la tangente
et on peut suivre cette tangente un pas de discrétisation puis utiliser une méthode
numérique de recherche de solution pres de la tangente. Ces points sont appelés
points réguliers

Les points ot (0. f, 0y f) = 0 sont les points singuliers. Génériquement, il n’y
en a pas puisque cela donne 3 équations a 2 inconnues, par contre si on s’intéresse
a une famille de courbes dépendant d’un parametre, il en apparait. En ces points,
on calcule le développement de Taylor et on recherche le premier terme homogene
non nul (homogeéne apres translation bien sur), par exemple P, = 22— pour 23+
22 — y2 en (0,0). Supposons que le polyndme correspondant P, est sans racines
multiples, et (quitte a faire une rotation) que le coefficient de y”* est non nul. P, est
un polyndme homogene donc se factorise au moins numériquement (en remplacant
une des variables par 1, on est ramené en dimension 1), et on montre qu’il y a m
arcs de courbe complexes tangents aux droites d’équations ces m facteurs (et au
plus m arcs de courbe réels si on ne garde que les racines réelles). En effet, on pose
y = xY et on est amené a résoudre

flz,2Y)=0=2"P,(1,Y) + xm+1g(:v, Y)

ol g est un polynome si f est un polyndme (plus généralement a la méme régularité
que f). Apres simplification par 2™, on peut appliquer le théoréme des fonctions
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implicites pour déterminer Y en fonction de x au voisinage de z = 0 et de cha-
cune des racines de P, (1,Y) en Y (puisque les racines sont simples). Le point
est dit singulier-régulier ou singulier ordinaire. C’est ce que fait la commande
implicitplot de Xcas (affichage des informations intermédiaires).

Si le point singulier n’est pas ordinaire, 1’équation devient

V-t [[(Y —ti) + 2g(z,Y) =0, k>1

et il faut faire intervenir des puissances fractionnaires en x (dépendant de termes
supérieurs du développement de Taylor de f en (0,0)) pour désingulariser les k
arcs de courbes ayant méme tangente y = tx en (0, 0). Par exemple si g(0,¢) # 0,
onpose X = z'/* Y =t + X Z qui donne

ZFTJ(t—ti+ X2Z) + g(X*,t + XZ) =0

2

pour X = 0 on a alors k solutions non nulles Z qui se prolongent au voisinage de
X = 0 par le théoréme des fonctions implicites.

Certains cas particuliers peuvent étre traités en transformant la courbe implicite
en courbe paramétrique, c’est le cas des courbes algébriques de degré 2, qui sont
des coniques. On peut les paramétrer rationnellement si on en connait un point (en
prenant la droite passant par ce point de pente m et en cherchant I’autre point d’in-
tersection avec la conique (il y en a forcément un et un seul autre, parce que 1’équa-
tion correspondant aux points d’intersection est de degré 2 et on connait déja une
solution), cette paramétrisation est intéressante pour faire du calcul formel, mais
moins pour des représentations graphiques, on lui préferera une paramétrisation
trigonométrique pour une conique ou exponentielle pour une hypebole, par exem-
ple (cos(t),sin(t)) plutot que % pour le cercle unité, paramétrisation obtenue
en calculant les éléments propres de la conique (conique_reduite). Pour les
courbes algébriques de degré plus grand, on commence par factoriser le polynéme,
c’est une factorisation absolue (section 18.7) qui est nécessaire (ou au moins numérique
dans C[x, y]). Pour le moment, Xcas fait simplement une factorisation sur le corps
des coefficients, et repere les équations de coniques.




Chapitre 13

Formes différentielles et
intégrales curvilignes

Il s’agit dans cette section de calculer des intégrales le long de I’arc. Cela inter-
vient par exemple pour calculer le travail d’une force au cours d’un déplacement
le long d’une courbe ou la quantité de chaleur/travail pendant un cycle en ther-
modynamique (le long d’une courbe dans le plan défini par deux coordonnées in-
dépendantes comme par exemple pression-température ou pression-volume). Dans
les cas favorables, on a un analogue des primitives, on peut calculer un potentiel et
faire la différence de potentiel entre les deux extrémités du chemin pour calculer
I'intégrale curviligne. On va d’abord définir ce qu’on peut intégrer le long d’une
courbe, a savoir une forme différentielle (aussi appelée 1-forme), puis on donnera
quelques résultats sur les formes fermées et exactes (c’est le cas favorable, il cor-
respond aux forces conservatives en mécanique ou aux différentielles totales de
fonctions d’état en thermodynamique).

13.1 Forme différentielle

Soit V' (z,y) une fonction de deux variables continument dérivable. On s’in-
téresse aux variations de V' lorsqu’on se déplace dans le plan depuis le point
M (z,y) dans une direction donnée a la vitesse w. On a alors une formule équiva-
lente a celle de la dérivée d’une fonction d’une variable :

Proposition 20 Pour tout vecteur w = (w1, we), la dérivée de V' en (x,y) dans la
direction w est donnée par :

h—0 h

= 0,Vwi + awag

On appelle différentielle de V' et on note dV' I’application qui en un point (x,y)
associe au vecteur w la valeur de la dérivée directionnelle de V en (x,y) selon w

dV(w) = 0,Vwi + 0,V ws
Cette application est linéaire par rapport a w.

153



154CHAPITRE 13. FORMES DIFFERENTIELLES ET INTEGRALES CURVILIGNES

En effet :

V(z +wih,y +w2h) = V(x4 wih,y)+ 0,V (x +wih,y)wah + o(h)
V(z,y) + 0.V (z,y)wih + 0,V (z + wih, y)wah + o(h)
donc

V(x 4+ wih,y +wah) — V(z,y)
h

= 0 V(z,y)wi + 9V (x +wih,y)wz + o(1)
—hs0 0V (x,y)wr + 0,V (z,y)ws

Exemples :
— la dérivée de V selon la direction (1,0) (axe des z) est 0,V et selon la
direction (0, 1) (axe des y) est 9,V .
— Soit A(a,b) et V(z,y) = /(z —a)?2 + (y — b)? la distance de A au point
M (z,y). Alors dV existe en tout point M différent de A et (9,V,0,V) =
(x — a,y — b)/AM est le vecteur unitaire porté par — AM.
Remarque : Différentielle et gradient
La différentielle dV" a les mémes composantes que le gradientde V' (gradient (V, [x,v])
avec Xcas), mais ce ne sont pas les mémes objets : en un point donné dV' est une
application linéaire (qui a un sens indépendamment de la définition d’un produit
scalaire) alors que V'V est un vecteur (dont la relation avec la dérivée directionnelle
dépend du produit scalaire), on a pour tout vecteur w la relation

dV(w) = VVaw

On a la méme relation entre le travail d’une force (qui est une forme linéaire qui
s’applique sur les vecteurs déplacement) et la force correspondante (qui est un
vecteur défini a ’aide du produit scalaire). On parle parfois de vecteur covariant
pour la différentielle (et vecteur contravariant pour le gradient).
Applications :
— Tangente a une courbe de niveau :
le vecteur tangent en un point M d’une courbe de niveau de V' est dans le
noyau de 1’application linéaire dV en ce point (puisque V est constant le
long de le courbe), ou de maniere équivalente V'V est orthogonal & la courbe
de niveau.
— Calcul du gradient en coordonnées polaires.
le repere {e,,ep} est orthonormé, pour connaitre les coordonnées de VV
dans ce repere il suffit de calculer la dérivée directionnelle de V' dans les
directions e, et ey car :

VV.e, =dVe,), VV.ey=dV(ep)

Or la dérivée directionnelle selon e, est la dérivée partielle de V' par rapport a
7, et la dérivée directionnelle selon ey est la dérivée partielle de V' par rapport
a 0 divisée par r (il faut diviser par r parce qu’on se déplace tangentiellement
au cercle de rayon r), donc

1
VV =0, Ve, + ;OQVBQ
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— Tangente et la normale en un point M d’une ellipse :

Ce sont la bissectrice extérieure et intérieure issues de M du triangle défini
par M et les foyers. Cela vient du fait que le gradient de la distance F'M
est le vecteur unitaire porté par F'M et que I’ellipse est courbe de niveau de
la somme des distances aux foyers. On retrouve ainsi qu’un rayon lumineux
issu d’un foyer se réfléchit sur I’ellipse en passant par 1’autre foyer.

— De méme on peut déterminer géométriquement la tangente et la normale a
une parabole, ce sont les bissectrices issues de M de la droite M F' (ou F'
est le foyer) et de la perpendiculaire en M a la directrice de la parabole,
on retrouve ainsi que les rayons lumineux perpendiculaires a la directrice
se réflechissent sur la parabole en passant par le foyer) et & une hyperbole
(comme pour une ellipse).

On note donc dz [resp. dy] la différentielle de V (z,y) = z [resp. V(x,y) =

y]'ona:
AV = 0,Vdzr + 0,Vdy

Une forme différentielle w est la généralisation de la différentielle d’une fonc-
tion, elle s’écrit sous la forme

w= M(z,y)dz + N(z,y)dy

ou M et N sont des fonctions des deux variables x,y, mais pas forcément les
dérivées partielles d’une fonction V.

La définition géométrique d’une forme différentielle w est la donnée en tout
point du plan (ou d’un domaine ouvert du plan) d’une application linéaire de R?
a valeur dans R ? (ou en tout point de I’espace d’une application linéraire de R? a
valeurs dans R pour une courbe de R3). Si on prend la base canonique de R?, une
application linéaire de R? dans R est caractérisée par sa matrice qui posséde une
ligne et deux colonnes et a donc deux coefficients M et IV, une forme différentielle
équivaut donc bien a la donnée d’un couple de fonction M (z,y), N (z,y).

13.2 Intégrale curviligne

Ceci permet de donner la :

Définition 21 Pour calculer I’intégrale curviligne d’une forme différentielle le
long d’un arc de courbe orienté, on choisit un paramétrage de I’arc continument
dérivable par morceaux (on suppose qu’il en existe un), et on calcule ’intégrale
usuelle par rapport au parametre de la forme différentielle appliquée au vecteur
tangent entre les deux valeurs du parametre correspondant a l’origine et extrémité

de I’arc de courbe : .
1
/w = / w <d’Y(t)) dt
~ t dt

1. Géométriquement, dx [resp. dy] est la forme linéaire constante (i.e. indépendante du point du
plan choisi) qui a tout vecteur de R? associe sa premiére [resp. deuxieéme] coordonnée :

dz(vi,v2) = v1,  dy(vi,v2) = v2

2. Pour étre complet, on suppose de plus que cette application linéaire qui dépend du point du
plan en dépend de maniere continue voire différentiable
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En coordonnées,
/w - /tl(M(Jf(t),y(t))dm + N(fv(t)vy(t)*dy) dt
. to dt dt

Exemple : on prend w = ydx et on calcule I’intégrale curviligne le long de I’arc de
parabole (t,t?) pour t € [0, 1], on obtient

1
1
/ 2dt ==
0 3

En paramétrant par (u?, u*) avec u € [0, 1]

1 671
1
/u4(2udu):[2u} =
0 6|, 3

on retrouve le méme résultat.

La valeur de I’intégrale est bien définie indépendamment du paramétrage, en
effet si on change de paramétrage avec une bijection ¢ — u(t) envoyant [to, t1] sur
[, u1], on a (en utilisant la linéarité de w a la deuxieme ligne) :

v d b rdt dy(t) d
/ W<V<U>>du _ / w(’ﬂ))udt
w0 du to du dt dt
[ ()
Jy du dt ) dt
b rdy(t
- / w(’Y“) dt
to dt
Attention a I’orientation, si on change d’orientation, on change le signe, par ex-

emple si on parcourt ’arc de parabole de (1, 1) vers (0,0), en utilisant le paramé-
trage (1 — ¢, (1 —t)?),t € [0, 1], on obtient I’opposé :

1

fa-nea=[e7] -

Remarque : le travail d’une force ? = (Fy, Fy) le long d’un arc de courbe est
donné par I’intégrale curviligne de la forme différentielle F.dx + F,dy.

13.3 Forme différentielle exacte

Voyons maintenant a quelle condition il existe un analogue du calcul avec une
primitive. On a :

/@vzv@m»—vww»
Y

En effet, si on est sur un morceau d’arc ol on peut paramétrer par x alors

/ﬁv:/”@vm:vwm»—wwm>
Y Zo
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De méme si on peut paramétrer par y. On recolle alors les morceaux d’arcs (on
peut paramétrer par x ou par y en tout point régulier de ).

Pour une force qui dérive d’un potentiel, on a donc montré que le travail de
la force se calcule en faisant la différence de potentiel entre les deux extrémités.
Cette propriété, analogue au calcul d’intégrale classique en utilisant une primitive
n’est pas automatique, car elle implique que 1’intégrale curviligne ne dépend pas
du chemin choisi pour relier les deux points. Or en thermodynamique, la chaleur
est modélisée par une forme différentielle, mais la chaleur échangée dépend du
chemin suivi (c’est vrai aussi en mécanique pour le travail de forces non conser-
vatives comme les forces de frottement). En mathématiques, on parle de forme
différentielle exacte ou non exacte.

Définition 22 Une forme différentielle w est exacte s’il existe une fonction V telle
que sur tout arc de courbe vy d’origine A et extrémité B

/w =V (B)-V(A)

gl

Attention la convention de signe est opposée a celle utilisée pour le potentiel d’une
force en physique.

Si on choisit comme chemin un segment entre deux points A et B d’ordonnées

identiques y et d’abscisses x et x + h, alors

z+h
/ Mdx + Ndy =V (z+ h,y) — V(z,y)

en faisant tendre h vers 0, on a
M = lim V(x4 h,y) —V(z)
h—0 h

De méme N = 9,V. Réciproquement, si M = 0,V et N = 9,V alors w = dV’
donc [[w=V(B) - V(4)

=0,V

Proposition 23 Une forme différentielle w est exacte si et seulement si il existe une
fonction V telle que :
w=0;Vdx + 0,Vdy = dV

Si V' est deux fois continument différentiable alors 0,V = 0,,V. D’oll une con-
dition nécessaire pour que w soit exacte :

Oy M = 0,V = 0,V = 0, N

Définition 24 On appelle forme différentielle fermée une forme différentielle w =
Mdx + Ndy telle que Oy M = 0, N

Une forme exacte est toujours fermée, mais la réciproque n’est pas toujours vraie,
une forme fermée n’est pas forcément exacte, cela dépend ou elle est définie. Si elle
est définie dans un domaine ouvert de R? sans trou (]R2 tout entier, un rectangle,
un disque, etc.), on peut montrer qu'une forme fermée est une forme exacte, en
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appliquant le théoreme de Stokes (voir section suivante). Sinon, il existe des contre-
exemples, comme sur le cercle unité

_ ydr — zdy
YT TS y?
La forme est fermée :
simplify (diff(y/ (x"2+y"2),y)-diff (-x/(x"2+y"2),x))
mais elle n’est pas exacte :
x:=cos(t); y:=sin(t);
int ((y*diff (x,t)-x+xdiff(y,t))/ (x"2+y"2),t,0,2xpi)

Pour trouver le potentiel V' dont une forme différentielle fermée w = Mdx +
Ndy est la différentielle, on résoud d’abord par exemple M = 9,V en intégrant
M par rapport a z, y étant considéré comme un parameétre, on obtient V' a une
constante d’intégration pres, cette constante d’intégration en = peut dépendre de vy,
c’est donc une fonction C(y), on remplace dans N = 0,V et on integre en y pour
trouver la valeur de C'(y) (2 une constante pres). Cette opération est executée par
la commande potential () de Xcas.

Si une forme n’est pas fermée, elle n’est pas exacte, et on ne peut pas calculer
une intégrale curviligne par différence de potentiel. Il peut arriver qu’en multipli-
ant la forme par une fonction, on trouve une nouvelle forme qui elle est fermée,
on parle alors de facteur intégrant. Par exemple en thermodynamique, la forme
chaleur n’est pas fermée, mais en divisant par la température on obtient une forme
fermée dont le potentiel est I’entropie. Cela peut aussi servir a trouver des con-
stantes du mouvement pour certaines équations différentielles. En effet, si on se
déplace le long d’une courbe de niveau du potentiel d’'une forme exacte, alors le
long de cette courbe le potentiel est constant, donc la forme appliquée au vecteur
tangent est nulle, on dit que la courbe de niveau est une courbe intégrale de la forme
différentielle (exacte).

13.4 Intégrale curviligne et intégrales doubles.

Terminons ce chapitre par le lien entre intégrale curviligne sur un lacet (chemin
fermé) et intégrale double a I’intérieur du lacet. C’est évidemment surtout intéres-
sant pour les formes non exactes, car si <y est un lacet et w une forme exacte, alors
fv w = 0. On a le théoreme de Stokes, aussi appelé en dimension 2 formule de
Green-Riemann :

Théoreme 25 Si U est un domaine de frontiere orientée ~y continument dériv-
able (v est donc un chemin fermé parcouru une fois que l’on oriente dans le sens
trigonométrique), et si w = Mdx + Ndy est une forme différentielle continument

dérivable alors :
/w://dw:://(ﬁxN—ﬁyM)dmdy
Y U U

Idée de la preuve : on commence par le cas ot U est un rectangle [a, b] x [« 5], on
peut alors calculer

//Uc%N drdy = /j(/ab 0N dx)dy = /j(N(b, y) — N(a,y))dy
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on compare avec les intégrales curvilignes sur les segments verticaux {(a,y),y €
[a, 8]} et {(b,y),y € [5,a]}. De méme pour M et les segments horizontaux.
Pour le cas d’un domaine d’intégration U plus général, on approche U par une
réunion disjointe de petits rectangles.
Application : pour calculer 1’aire d’un domaine U de frontiere -, il suffit de
calculer I'une des intégrales curvilignes :

dr — xd
/ydx:/_l.dy:/w
Y vy Y 2

Par exemple, ’aire a I’intérieur de I’ellipse x = a cos(t), y = bsin(t) vaut

/27r bsin(t)d(acos(t)) — acos(t)d(bsin(t))
0 2

= abrw

On peut aussi calculer des moments d’inertie ou la position d’un centre de
gravité en se ramenant a une intégrale curviligne.
Exemple : Calculer la position du centre d’inertie d’un quart de cercle C' = {(cos(t), sin(t)), t €
[0,7/2]}.
On a donc U délimité par -, réunion de {(z,0), = € [0,1]}, C et {(0,y),y €
[1,0]}. Pour trouver la position du centre d’inertie en = (en y c’est identique), on
doit calculer

1 1 [z 1
//:cd:cdy:/:chy:()qL/QCos(t)2cos(t)dt+0:
- L2 2 Jo 3

et on divise par 7/4 ’aire du quart de cercle, on trouve donc (%r, %), on peut visu-

aliser avec lacommande cercle (0,1); G:=point (4/ (3xpi), 4/ (3*pi))
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Chapitre 14

Equations et systémes
différentiels.

14.1 Introduction et représentation graphique.

On s’intéresse a I’équation différentielle

v == i) (4.1
ouy(t) € R"et f: R" x R — R™. Sin = 1, c’est une équation différentielle, si
n > 1 c’est un systeme différentiel.

Exemple : en dimensionn = 1, y’ = f(y,t) = ay. On sait résoudre cette équa-
tion, les solutions sont de la forme y(t) = Ce®. Si on trace la courbe représentative
de ces solutions (appelée courbe intégrale), on observe que par tout point du plan, il
passe une solution unique. La tangente a une courbe intégrale a pour pente iy = ay
donc pour vecteur directeur le vecteur de composantes (1, ay).

C’est vrai de maniere plus générale, le vecteur directeur de la tangente & une
courbe intégrale est (1, f(y,t)). Si on représente dans le plan selon un quadrillage
régulier les vecteurs (1, f(y,t)), une courbe intégrale doit étre tangente a ces
vecteurs chaque fois qu’elle passe en un point du quadrillage, (et a peu prés tan-
gente si elle passe a proximité). Un tel quadrillage est appelé champ des tangentes
(commande plotfield en Xcas, mode également disponible sur certaines cal-
culatrices).

Exercice : tracer le champ des tangentes et quelques solutions pour quelques
exemples de fonction f(y,t), avec Xcas créer une figure 2d, puis choisir le mode
Champ des tangentes du menu Geo, Graphe, entrer la fonction, puis cliquer en
quelques points pour faire tracer la solution passant par ces points.

Par exemple pour 3/ = —y + cos(t)

y0:=1.0;g9l_x=-5..5; gl_y=-5..5;plotfield

(-ytcos(t), [t=-5..5,y=-5..5],xstep=0.4,ystep=0.4

) ;jplotode (-y+tcos(t), [t=-5..5,v],[0,y0],tstep=0.1,color=red
)
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y
4
2
y 0
—2
b4
1 -2 0 2 4

L’équation (14.1) est d’ordre 1, or certaines équations différentielles se présen-
tent naturellement comme des équations d’ordre 2, par exemple 1’équation fonde-
mentale de la dynamique (accélération=somme des forces divisée par la masse).
Mais on peut facilement se ramener a un systeme différentiel d’ordre 1, en aug-
mentant la dimension de y. Par exemple, si on pose y = (x(t), v(t)), ou x(t) est la
position et v(t) la vitesse, alors I’équation devient un systeme d’ordre 1

ol F est la force, qui dépend de la position z(t) (champ électrique, gravitation...) et
éventuellement de la vitesse (force de frottement, champ magnétique...). On utilise
aussi assez fréquemment y = (q(t), p(t)) ot g(t) est la position, et p(¢) la quantité
de mouvement (qui dépend de la vitesse, linéairement en mécanique classique).

Représentation graphique : comme précédemment, on peut se placer dans 1’es-
pace des (t,x,v) (si = est en dimension 1), mais il est souvent plus difficile d’ob-
server des phénomenes sur un graphe en 3-d que dans le plan, on préfeére ne pas
représenter explicitement le temps ¢, mais uniquement (z, v), on est donc naturelle-
ment ramené a représenter une solution (une courbe intégrale) par une courbe
paramétrique en (x, v) (ou en position impulsion). On a encore la notion de champ
des tangentes si f(y,t) = f(y) ne dépend pas explicitement du temps (on dit que le
systéme est autonome), dans ce cas une courbe intégrale a pour tangente en 3y € R?
de direction portée par le vecteur f(y) € R2.

Exemple : (z,v) = 5(—v, z). La commande

purge (v, x) ;plotfield (5% [~-v,x], [x=-1..1,v=-1..1
], normalize)
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permet d’en représenter le champ des tangentes et d’avoir une idée approxima-
tive de I’allure des solutions (normalize affiche des vecteur tangents de norme 1,
si on n’utilise pas cette option, la taille des vecteurs tangents donne la “vitesse” de
déplacement). On sait résoudre ce systeme différentiel, soit en appliquant une tech-
nique matricielle présentée ci-dessous, soit en se ramenant a une équation linéaire
d’ordre 2 a coefficients constants :

2 = -5 = —25z

donc z(t) = Acos(5t) + Bsin(5t), A, B étant déterminés par les conditions ini-
tiales sur (z,v).

Une équation donnée sous la forme (14.1) est appelée une équation résolue en
1y, car on a exprimé la dérivée en fonction de y et de ¢. Il existe (plus fréquemment
en mathématiques) d’autres formes d’équations différentielles (non résolues) ol le
premier travail de résolution peut consister a exprimer 3 en fonction de y et ¢ (ce
qui n’est pas toujours possible explicitement).

Exemple : en dimension 1, ¢y’ = y, on sait résoudre exactement cette équation
a variables séparables, les solutions sont de la forme C'.

purge(x,vy);g9l_x=-1..1;gl_y=-5..5;plotfield
(y/t, [t=-1..1,y=-5..5],xstep=0.05,ystep=0.5
) ;seqg(line (y=k*x,color=red),k,-5,5,0.5)

~ % SO NNNY Y
N \\\\\\\\\\t§§§\ y 77;;;f/,/,’/;,” =
DRGSR AN ANN Y \ // P AAAA XA >4
I \1\ //////)'l/l 2 T
SRR | RV aaee
RS ALY f/ "z b als-
ST “\\\\\\ / Vi > o
TS ‘\\\\\ //ff/;/ e w 2D
S5 > \\\§ /5/"); T > >
s pry > \\\ - ¥ T > > >
> > > > 7 > > o o
X
S bk ()
=5 5 > > z = S >
N
i 1 I =
“arr 2 NN
= NEVRVEVRN N T )
> - e = ;1/////% \ Ry
ARV
e ) /)')')'/"/‘/// \,\" e 3
/ R
P gt S Y DA \\ T
//f/ \\\\\\\““ 3
o "”/;:;;ff// \\\\\\\\\\\\\\ S~ ST—4
AARTIAA
A Y| \k\\\\\\\‘\“““ N

0 0’5



164 CHAPITRE 14. EQUATIONS ET SYSTEMES DIFFERENTIELS.

On observe que contrairement 2 3y/ = ay ou passe une solution et une seule
par chaque point du plan, ici toutes les solutions valent 0 en ¢ = 0 : il passe une
infinité de solutions par le point (0,0) et il n’en passe aucune par (0,a), a # 0.
Ce phénomene de non unicité/non existence vient de la mise sous forme résolue
y' = y/t qui fait apparaitre une singularité de f(y,t) ent = 0.

On présente dans la suite de cette section des résultats qualitatifs sur les équa-
tions sous forme résolue lorsqu’on ne sait pas les résoudre, ainsi que quelques
méthodes explicites pour certaines équations différentielles que I’on sait résoudre.

14.2 Existence et unicité

Il s’agit ici de préciser dans quelles conditions le résultat intuitif suivant est
vrai : étant donné une condition initiale y(¢y) = yo, il y a une et une seule évolution
possible, donc une solution unique y(¢) de I’équation ou du systeme (14.1).

Onale:

Théoreme 26 (Cauchy-Lipschitz) Si f est continument dérivable en y et t sur R™ x
R ou sur un domaine ouvert D inclus dans R™ xR, alors I’équation (ou le systeme)
résolu (14.1) admet pour toute condition initiale y(ty) = yo une solution unique
sur un intervalle maximal ouvert en temps contenant t.

Remarques

— Attention, I’existence d’une solution ne signifie absolument pas que I’on sait
calculer explicitement y/(t).

— Lexistence et I'unicité d’une solution permet d’affirmer le caractere déter-
ministe de 1I’équation. Mais la méconnaissance précise de la condition ini-
tiale peut au cours du temps provoquer une erreur tellement grande sur y(¢)
que celle-ci devient imprédictible.

— Le théoreme ne dit rien sur la taille de I’intervalle d’existence de la solution
(en temps). Certaines solutions peuvent exploser en temps fini, par exemple
desolve (y’'=y"2 and y(0)=1)

Bien entendu, si on modélise une quantité physique par y, dire que y explose
(en temps fini ou infini du reste) signifie que les approximations utilisées
pour la modélisation ne sont plus valable bien avant.
On admettra ce théoréme, voici quelques idées heuristiques de la preuve. L' équa-
tion 3y’ = f(y,t) peut se réécrire sous la forme intégrale équivalente

t

y(t) = ylto) + /

t Y (u) du = y(to) + - Jylu),u) du

Si t est assez proche de ¢, on peut approcher 1’intégrale par

y(t) = y(to) + (t — to) f(y(to), to) + petite erreur

C’est exactement ce qu’on fait en suivant le champ des tangentes pour approcher
une courbe intégrale graphiquement, et si on discrétise le temps avec un pas pe-
tit, cette méthode d’approximation est appelée méthode d’Euler. On peut bien sur
utiliser d’autres approximations (meilleures) de I’'intégrale pour avoir une meilleure
approximation de la solution, et les méthodes dites de Runge-Kutta utilisent cette
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idée. D’un point de vue théorique, la preuve repose plutdt sur ce qu’on appelle le
théoreme du point fixe, on met la valeur approchée de y(¢) trouvée dans I’équa-
tion intégrale pour avoir une nouvelle valeur approchée de y(¢), on recommence,
ainsi de suite, et on montre que le processus converge (il s’agit mathématiquement
parlant d’une suite récurrente de fonctions, la preuve rigoureuse de la convergence
nécessite des outils mathématiques de niveau L3-M1 de maths, c’est I’analogue des
suites récurrentes de réels qui permettent de résoudre numériquement des équations
comme z = cos(x) abordées en mat249).

Conséquence du théoreme 26 : deux courbes intégrales de la méme équation
diftérentielle ne peuvent se couper dans ID. Donc si on connait une courbe intégrale
C de D et qu’on prend une condition initiale en-dehors de cette courbe, la courbe
intégrale unique passant par cette condition initiale restera du méme coté de D.
Si on connait deux courbes intégrales de D, une courbe intégrale passant par une
condition initiale entre les deux courbes restera entre les deux courbes.

Exemple : 4/ = y(1 — y) (équation logistique).

y0:=0.5;g9l_x=-5..5;gl_y=-1..2;plotfield(yx*

(1-y), [t=-5..5,y=-1..2],xstep=0.4,ystep=0.2

) ;plotode (yx (1-y), [t=-5..5,y],[0,y0],tstep=0.1,color=red
)
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Cette équation autonome admet deux solutions évidentes y = O ety = 1.
Donc pour toute condition initiale y(t9) €]0, 1[, on a y(¢) €]0,1['. On en déduit
que ¥’ = y(1 — y) > 0 donc la solution y est strictement croissante, comme elle
est bornée par 0 et 1, elle admet une limite pour ¢ — +o0, donc 3’ tend vers 0 pour
t — 400, donc y tend vers 0 ou 1, et comme y croit,y — Oent = —occety — 1
ent = 4+00. Le comportement a I’infini est donc indépendant de la valeur précise
de la condition initiale, pourvu qu’elle soit dans |0, 1].

Exercice : toujours pour ' = y(1 — y) que se passe-t-il pour une condition
initiale y(t9) > 17?

1. En toute rigueur, il faut prouver que la solution maximale est bien définie sur R tout entier.
Soit Jtm, tas| intervalle maximal de définition de la solution. Si tar # 00, alors en intégrant y’
qui est borné sur [to,tas[ on obtient une valeur finie pour la limite en ¢as de y(t), on peut alors
prolonger y(t) autour de ¢as en appliquant le théoréme de Cauchy-Lipschitz en t = tar, ce qui est
contradictoire avec I’hypotheése de maximalité. Donc ¢t)s = +o0 et de méme ¢, = —00



166 CHAPITRE 14. EQUATIONS ET SYSTEMES DIFFERENTIELS.

14.3 Quelques méthodes de résolution explicite.

14.3.1 Equations a variables séparables

Si on peut factoriser f(y,t) en termes ne dépendant que de y ou ne dépendant
que de ¢, on dit que I’équation est a variable séparable

Y = f(y,t) = g(t)h(y)

Cette équation admet des solutions constantes y = yo lorsque h(yg) = 0. Si
h(y(to)) # 0, par le théoreme de Cauchy-Lipschitz h(y(¢)) ne s’annule nulle part
sur son domaine de définition. On peut donc diviser par h(y) et intégrer :

;»/hcg):/g(t)dt

On obtient une équation implicite de la forme H(y) = G(t) + C ou G est une
primitive de g, H de 1/h et C une constante arbitraire. Dans les cas favorables, on
peut exprimer y en fonction de ¢ (par exemple si I’équation est linéaire sans second
membre, on a h(y) = y donc H est le log que I’on sait inverser). Dans les cas
moins favorables, on peut exprimer y et ¢ en fonction d’un parametre v : la courbe
intégrale est une courbe paramétrée. Dans les cas défavorables, on reste sous forme
implicite.

Exercice : résoudre explicitement 1’équation ¢y’ = y(1 — y) et retrouver les
résultats qualitatifs de la section précédente.

desolve (y'=y* (1-y))

—c_Oe *+1

14.3.2 Equations linéaires

On commence par résoudre I’équation sans second membre (aussi appelée ho-
mogene)
an()y™ + ...+ ar(t)y +ao(t)y =0

sur un intervalle ouvert sur lequel a,(t) # 0. L’ensemble des solutions est un
espace vectoriel (car I’équation est linéaire) et de dimension I’ ordre de I’équation :
pour le prouver on peut appliquer le théoréme de Cauchy-Lipschitz au systeme
d’ordre 1 équivalent, ce systeme est tel que y est un vecteur de R™, on a ensuite un
isomorphisme entre les solutions et la condition initiale.

SiI’ordre est 1, on a une équation a variables séparables y'/y = —ag(t)/a1(t)
et la solution est une exponentielle :

y(t) = ce Tt

Exemple : i/ — ty = 0, ona y(t) = Cel t 4t = Cet*/2
Si I’ordre est plus grand que 1, on n’a en général pas de solution explicitable
avec les fonctions usuelles et des primitives 2, pour certaines équations importantes

2. On peut d’ailleurs démontrer que certaines équations ne sont pas résolubles de cette maniere,
cf. la théorie de Galois différentielle
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en physique, des fonctions spéciales ont été créées pour exprimer les solutions, par
exemple les fonctions de Bessel. Il existe quelques cas particuliers ot le calcul ex-
plicite est possible, dont le cas ou les coefficients sont constants (section suivante).
Si on connait une solution w d’une équation linéaire, alors en posant y = wz, la
fonction 2’ vérifie une équation linéaire d’ordre un de moins, ainsi si on connait
une solution d’une équation linéaire d’ordre 2, on peut la résoudre completement.

Le calcul d’une solution particuliere d’une équation linéaire avec second mem-
bre se fait en faisant varier les constantes d’intégration : on prend la forme générale
de la solution de I’équation homogene, on remplace les constantes d’intégration par
des fonctions inconnues, on remplace dans I’équation avec second membre et on
résoud en les fonctions inconnues, la méthode détaillée dans le cas des coefficients
constants s’applique a I’identique. La solution générale est la somme d’une solu-
tion particuliere et de la solution générale de 1I’équation sans second membre.

Exemple : ¢ — ty = —t, solution générale de 1’équation homogene y(t) =
Cet/2, variation de la constante on remplace y(t) = C(t)e?”/2 dans i/ — ty = —t
et on obtient C"e?*/2 = —¢, donc C" = —te /2 et C = ¢ /2 + K, d’ou la

solution générale y(t) = (e=*/2 + K)el’/2 = 1 + Ket/2.

14.3.3 Equations linéaires i coefficients constants

On peut chercher des solutions de 1’équation sans second membre sous la forme
d’exponentielles e”t, r doit alors vérifier une équation polynomiale P(r) = 0 ap-
pelée équation caractéristique, de degré le degré de 1’équation diftérentielle. Plus
précisément, si on remplace e dans

any™ + ...+ a1y + agy =0

alors
a4+ ...+ ar+ag=P(r)=0

Théoreme 27 Si P n’a que des racines simples r1,...,m, € C, I’ensemble des
solutions est alors I'espace vectoriel engendré par {e"t, ... e}

En effet, on a le bon nombre d’éléments (n), il suffit donc de montrer qu’il s’agit
d’une famille libre.

Pour cela, il suffit de faire tendre ¢ vers I'infini si toutes les parties réelles des 7;
sont distinctes. Si certaines sont égales, on peut faire tendre ¢ vers I’infini sur une
demi-droite du plan complexe, on pose ¢t = Te'®, T € R o « est un petit angle
choisi pour que les parties réelles de rjeia soient toutes distinctes (ceci revient a
choisir « tel que les projections des racines 7 sur I’axe Ox tourné de —o soient
toutes distinctes, on brise ainsi une symétrie sur les racines de P).

On peut aussi faire une récurrence. Aurang n = 1 c’est évident. Sin > 1 et si

(A1, ..., Ap) Vérifient :
> et =0
j=1

on factorise €™ et on dérive, on a
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on est ramené a I’identité précédente au rang n — 1 donc par récurrence, \;(r; —
rp) = 0et\; = 0sij # n, puis A, = 0 avec la relation du départ.
Dans le cas général, on a :

Théoreme 28 Si P a des racines multiples, il faut modifier la base de ’énoncé
précédent : pour chaque racine ry, de multiplicité m > 1, on remplace €™ répété
m fois par {e"t te'kt . tmlerrty

En effet, on a :
(ty)V! = tylil 4 jyli—1l

Supposons que y est solution de 1’équation, alors ¢y est encore solution si :
nany[n_” +(n— l)an_ly["_z] +..+ay=0

et on reconnait une équation différentielle linéaire a coefficients constants dont
I’équation caractéristique est P’ = 0, on a donc montré la :

Proposition 29 Si y est solution des deux équations différentielles a coefficients
constants de polynomes caractéristiques respectifs P et P' alors ty est solution de
I’équation différentielle a coefficients constants de polynome caractéristique P.

Pour prouver le théoreme, il faut encore se convaincre que la famille est une base,
ce qui revient a prouver I'indépendance linéaire de ces fonctions. Cela se fait
comme précédemment. Si toutes les parties réelles des racines sont distinctes, en
faisant tendre ¢ vers I’infini on se ramene a un équivalent polyndmial nul. Si cer-
taines parties réelles sont égales, on peut & nouveau faire tendre ¢ vers I’infini dans
le plan complexe en tournant d’un petit angle. On peut aussi adapter la récurrence,
sur le nombre de racines. S’il y en a une, on a un polyndme. Sinon, on factorise
e, et on dérive la multiplicité de 7, pour appliquer le résultat au cran n — 1, on a
alors un systeme triangulaire sur le groupe d’inconnues de la méme exponentielle.
On peut aussi se ramener 2 des polyndmes en posant comme ci-dessus ¢ = Te’® et
en faisant tendre 7" vers I’infini.

Si P est a coefficients réels et admet une racine non réelle z alors Z est encore
racine, on peut réécrire la base d’exponentielles complexes en une base de fonc-
tions réelles en utilisant des fonctions trigonométriques. En effet les combinaisons
linéaires réelles de e et €*! ont des coefficients conjugués :

(o +iB)el @™ 1 (o — iB)ela™®) = ¢ (20 cos(bt) — 2 sin(bt))

Exemples :

— o + 3y’ — 4y = 0, équation caractéristique 7% + 3r — 4 = 0, deux racines
distinctes 7 = 1,7 = —4, donc y(t) = ael + e~

— 9" + 2y +y = 0, équation caractéristique 7> + 2r + 1 = 0, a une racine
double = —1, donc y(t) = et + Bte™t

— " 4 2y’ + 2y = 0, équation caractéristique r> + 2r + 2 = 0, deux racines
conjuguées r = —1 £ 4, donc y(t) = e *(acos(t) + Bsin(t))

desolve (y'’+2y’ +2y=0)

e “(c_0cos(z)+c_lsin(x))
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On peut trouver une solution particuliere de 1’équation avec second membre
s(t) par la méthode de variation des constantes, qui s’applique d’ailleurs également
lorsque 1’équation est linéaire a coefficients variables. Si la solution générale est
engendrée par y1, ..., Yn, ON POSE :

n
y = Z AiYi
i=1
On pose
n n
D Nyi=0= ¢ =) Ny
i=1 i=1

et ainsi de suite jusqu’a la dérivée d’ordre n de y, ces n — 1 équations et I’équation
différentielle donnent alors un systeme linéaire n, n en les \..

Z?:l)‘;yi = 0
Z?:l)‘;yg = 0
St =0
o = a)

Ce systéeme a pour déterminant d la matrice de i-ieme ligne la dérivée d’ordre
t — 1 de yi1,...,yn. Si on calcule la dérivée de d, il faut faire porter la dérivée
sur la derniere ligne pour avoir une contribution non nulle, on peut alors utiliser
I’équation différentielle pour montrer que d vérifie une équation linéaire d’ordre 1
and = (—1)"ay,—1d donc il est soit identiquement nul soit jamais nul. On montre
alors par récurrence que 1’indépendance linéaire de y1, ..., 4, entraine alors que le
déterminant est non nul. En effet s’il est nul au rang n, alors 1’'une des colonnes est
combinaison linéaire des autres, par exemple la derniere, on a donc :

n—1 n—1 1
k k
ynZchyj, y;LZE :ij;’"- ?JL]Z E ijj[']a...

en dérivant on en déduit que

n—1 n—1 [ |

/ ;r [k—1
g cy; =0,..., g ;Y =0,...
7=1 7j=1

on est ramené a un systeme linéaire homogeéne en n — 1 inconnues (les c;-) a qui
on applique I’hypothese de récurrence, on en déduit que les c;- sont nuls donc les
c; sont des constantes ce qui contredit I’indépendance linéaire des y;.
Pour des second membre combinaison linéaire de termes b(¢)e" avec b polyndme,

il est plus simple de chercher directement une solution particulicre combinaison
linéaire de a(t)e™ ol a est de méme degré que b si r n’est pas racine de P, ou
de degré le degré de b plus la multiplicité de » comme racine de P. On peut aussi
utiliser la transformation de Laplace et son inverse.
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14.3.4 Systemes différentiels linéaires a coefficients constants d’ordre
1.

Il s’agit donc de systemes de la forme
y = Ay +b(t)

ou y(t) € R™, A est une matrice carrée de taille n indépendante du temps, et
b(t) € R™.

On commence par résoudre 1’équation homogene y' = Ay. Si la matrice A
est diagonalisable, alors A = PDP~! ot D=diag(ds, ..., d,) est diagonale et P
inversible, le systeéme devient :

y = PDP 1y
donc en posant y = Pz, on a (puisque P est indépendant du temps) :
=Dz & zfg =dzr, k=1..n
donc z;, = cie?, puis la solution générale

c1 et

y(t) =P
¢ elnt

Le calcul avec Xcas se fait en utilisant la commande desolve, par exemple
desolve (y'=[[1,2],12,1]11*y)

desolve(y'=[I[1,21,12,1]1]1*y)

( (c_0e*+c_0e*?—c_le ®+c_1e*?) (—c_O0e ®4c_0e3*+c_le 4c_led ) )
2 2

ou avec conditions initiales
desolve(y’'=[[1,21,1[2,1]11*y and y(0)=[1,2])

desolve ([y"=[[1,2],12,1]]*y,y(0)=[1,2]])

( (—e*mgse“) (efz+23€3.z) )

On peut aussi utiliser la fonction exp avec comme argument At (on généralise
ainsi la notation e% de la dimension 1), multiplié¢ par la condition initiale :
exp([[1,2],[2,1]1]1+t)«[1,2]

Les calculs intermédiaires pour diagonaliser la matrice A sont exécutés par les
commandes eigenvals, eigenvects, jordan.

On peut ensuite calculer une solution particuliere par la méthode de variation
des constantes, ou encore en résolvant z’ = Dz + P~1b(t) composante par com-
posante (ou par transformation de Laplace). Avec Xcas, il suffit d’ajouter le second
membre dans la commande desolve
desolve(y’'=[[1,2],[2,1]1]1*y+t[x,x+1])
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Si la matrice A n’est pas diagonalisable (ce qui entraine qu’elle a au moins une
valeur propre de multiplicité plus grande que 1), on peut alors la trigonaliser, on se
ramene a résoudre un systeme triangulaire, ce qui revient a résoudre pour chaque
composante une équation différentielle linéaire d’ordre 1 avec un éventuel second
membre.

14.3.5 Systeémes et équations

Il y a un lien entre systemes différentiels linéaires et équations linéaires. En
effet une équation d’ordre n peut s’écrire comme un systeme différentiel d’ordre
1, on peut calculer le polyndme caractéristique de la matrice on retrouve alors
I’équation caractéristique. Inversement, toute matrice A admet un polynéme P an-
nulateur tel que P(A) = 07, le polyndme caractéristique de A est un polyndme
annulateur (théoréme de Cayley-Hamilton). Les composantes des solutions du sys-
teme différentiel sont des solutions de 1’équation différentielle dont I’équation car-
actéristique est P(z) = 0. En effet :

0=P(Ay=> pAfy=> ppy"
k=0 k=0

Exemple en dimension 2. Soit
(1 4)
Si b = 0 alors y; = ay; on en déduit y; puis y2. Supposons donc b # 0, alors
P(x) = 2* — z(a + d) + ad — be
(on peut vérifier que P(A) = 0) donc si y' = Ay alors
vy’ — (a+d)y; +ad — bc =0

et yo s’en déduit avec y; — ay1 = by (on peut du reste partir de cette relation
pour établir I’équation d’ordre 2 vérifiée par y;). On peut ainsi résoudre tous les
systémes de dimension 2, m&me si la matrice A n’est pas diagonalisable.
Exercice : Résoudre de cette maniere le systéme
desolve(y'=[[1,2],[2,1]]*xy and y(0)=[1,2])

desolve ([y"=[[1,2],[2,1]]*y,y(0)=[1,2]])

( (fe_'"‘;rBe&“”) (e—m+2363-m) )

Autre exemple : systtme d’ordre 2 se ramenant a une équation d’ordre 2 a
coefficients complexes. Les équations pour une particule chargée dans un champ

3. Cela vient du fait que les puissances de A forment une famille d’un espace vectoriel de di-
mension finie n%, donc la famille est liée a partir de n*> + 1 éléments, en fait on peut montrer que
c’est le cas si on consideére I, A, ..., A”.
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magnétique constant porté par ’axe Oz et un champ électrique constant perpen-
diculaire (donc dans le plan Oxy), avec vitesse initiale nulle ou contenue dans le
plan Oxy donnent une trajectoire plane

mx = qBy+qE;
my = —qBi+qE,

Si on pose z = x + 1y alors z vérifie I’équation

B. qE
p=—i: 4 pop,+iE,
m m

Le polynome caractéristique de cette équation

2 .qB
re=—i—r
m
posseéde deux racines distinctes O et —i% (mais pas le conjugué, 1’équation n’est
pas a coefficients réels !) donc la solution homogene est

‘ﬁt

z=a+petmt, a,BeC

Le champ électrique joue ici le role de second membre, comme O est solution
de I’équation caractéristique, la forme de la solution particuliere est z = At, en
remplagant on obtient A = iF/B donc

_;a8; . E
z=a+pe 'mt +i=t
p B
La forme générale des solutions est un cercle si £/ = 0 parcouru une infinité de
fois, qui se déforme sous I’effet du champ électrique en une sorte de spirale de

ressort, pour une vitesse initialle nulle, on obtient une cycloide.

14.3.6 Allure des courbes en dimension 2.

Si on se place dans le repére propre (en prenant les vecteurs propres comme
vecteurs de base), et si A a deux valeurs propres distinctes (A est alors diago-
nalisable), alors chaque coordonnée suit une exponentielle, dans ce repere y(t) =
(e, Be) avec a # b. Si a et b sont réels, 1’une des exponentielles domine 1’ autre
lorsque ¢ — 4-c0 et c’est ’inverse lorsque ¢ — —oo, la courbe est donc asymp-
tote aux directions propres. Si a et b sont complexes conjugués de partie réelle non
nulle, on a une spirale qui tend vers 0 d’un coté et vers I’infini de 1’autre (selon le
signe de la partie réelle). Si A est symétrique, alors a et b sont réels, ce cas ne peut
pas se produire, de plus on peut choisir un repere propre orthonormé, les courbes
ressemblent a des hyperboles. Ce sont des hyperboles si trace(A) = 0 (la somme
des valeurs propres vaut 0 donc le produit des coordonnées dans le repere propre
vaut une constante), ces hyperboles sont équilateres si A est symétrique. Quelques
exemples :

A:=[[-1,11,1[1,2]];p,d:=jordan (A)

11 VI3—3 —vI3-3 (VI+) g
12 )0 2 2 g VB
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A:=[[1,-11,[2,4]];p,d:=Jordan (4)

(23 ) (5 ) (0e)

A:=[[0,1],[-1,0]];p,d:=Jordan (4)
0 1 -1 1 — 0
-1 0)/)’\ -1 -1 )" 0 1
A:=[[1,1],[-1,1]];p,d:=Jordan(A)

(L0 () (%)

seqg(seq(plotparam(exp (A*xt)*[a/5,b/5],t=-1..1,affichage=arrow_line
)ra1_3r 3) Ibl _31 3)

-06 04 . ! 04 06

Remarque :pour un systeme différentiel a coefficients non constants, il n’ex-
iste pas de méthode générale de résolution. Il arrive que dans certains cas parti-
culiers, on puisse résoudre le systéme, par exemple si on trouve une matrice de
passage indépendante du temps ramenant le systeme a un systéme diagonal ou tri-

angulaire : un exemple avec
1+t -t
A= ( -t 1+t )

Ousi [ A(t) dt commute avec A, on peut prendre exp( [ A(t)) comme solution.

14.3.7 Systemes d’ordre plus grand que 1

On se ramene a un systéme d’ordre 1. Par exemple deux ressorts couplés

2

¥ = —2w?ri + w?re
.73'2 = w r1 — 2w2a:2

onpose Y = (x1, 2,21, 22),0na

x1 0 0 10 x1
Y— 1:2 . 0 0 0 1 xI9
Tl oE | -2 w? w? 0 0 x
T w? —2-w?2 0 0 Xy
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On délegue le calcul des valeurs propres a la machine :
assume (omega>0);a:=omega”2+[[-2,1],[1,-2]]

w -2 w? w?
) w? _9. w2

A:=blockmatrix (2,2, [0xidn(2),idn(2),a,0xidn(2)])

0 0 1 0
0 0 01
—2.w? w? 0 0
w2 —2-w? 0 0
p,d:=Jjordan (A)
—1 7 —1 7 —-w 0 0 0
—1 7 1 —1 0 1w 0 0
—w —w V3w V3w ’ 0 0 i-vV3 w 0
—w —w V3w —V3-w 0 0 0 —i-v3 w

Les valeurs propres sont +iw, +i1/3w imaginaires pures, donc les solutions du sys-
teme sont périodiques de fréquence w et /3w, qui sont des fréquences intrinséques
du systéeme. Si on ajoute un second membre périodique de période {2, lorsque
Q # wetQ # /3w, il y a une solution particuliere de fréquence Q et les so-
lutions sont bornées (3 fréquences), par contre si @ = wou Q = /3w, il y a
résonance.

14.3.8 Intégrales premieres.

Lorsqu’on ne sait pas résoudre explicitement une équation ou un systéme dif-
férentiel, il peut arriver qu’on connaisse une ou des constantes du mouvement en
cinématique, appelées aussi intégrales premieres.

C’est le cas par exemple de 1’énergie totale (mécanique plus cinétique) pour
des forces conservatives. En dimension un, la connaissance de I’intégrale premiére
énergie totale permet de ramener I’équation fondamentale de la dynamique d’ordre
2 a une équation du premier ordre a variables séparables :

1
—ma?+V(z)=FE

2
soit
dj _ 2(E —V(x))
dt m
donc
d
dr
2(E-V(z))

on peut ainsi calculer le temps en fonction de x et tracer le graphe de ¢ en fonction
de z puis le graphe de x en fonction de ¢ par symétrie par rapport a la premiere
bissectrice.
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Exemple : calcul de la période d’un pendule, on repere une masse reliée a un
fil de longueur [ a un point fixe par I’angle § formé avec la verticale (orienté vers
le bas), de sorte que 1’énergie potentielle de la masse est —mgl cos(6) on a donc

1 )
§ml292 —mglcos(0) = E

puis

i— \/2(E + mgl cos(0))

mi?
Si on lache sans vitesse initiale la masse avec un angle 6y €| — 7, w[ alors £ =
—mygl cos(6p) donc

0 = \/2?((308(«9) — cos(6p))

puis
do

\/2%(008(6) — cos(fp))
Pour des raisons de symétrie, la période du pendule est donc

t/@(t)zeo 6o do
T = 4/ dt = 4/
t/6(t)=0 0 \/2%(Cos(0) — cos(6p))

=dt

L’expression a intégrer n’admet pas de primitive avec les fonctions usuelles, on
I’appelle intégrale elliptique (il y a un lien avec la longueur d’un arc d’ellipse). On
peut calculer une valeur numérique approchée de cette intégrale si 6y est donné.

theta0:=0.78; 4/sqgrt (g/l)=int (1/sqrt (2% (cos
(theta) —cos (thetal))), theta, 0, thetal)

4
0.78, —= - 1.63269465635
g

l

Pour de petites valeurs de g, on peut approcher cos(f) par 1 — 62 /2 et calculer
I'intégrale

assume (theta0>0); 4/sqrt(g/l)*int (1/sqgrt
(theta0”"2-theta”2),theta, 0, thetal)

g0, 4 VT VT
’ F R
1
qui ne dépend pas de y. On observe que cette approximation est encore assez
bonne pour Oy < /4 (erreur<4%).

En dimension plus grande, I’existence d’intégrales premieres peut permettre de
connaitre la forme de la courbe intégrale et méme parfois de résoudre complete-
ment I’équation (cas du probléme a deux corps ci-dessous).

Autre exemple, la découverte d’un facteur intégrant pour la forme différentielle

Mdz+ N dy donne une intégrale premiére pour I’équation dy/dx = M /N, en effet
w = ¢(Mdx + Ndy) = dV (z,y) est nul sur une courbe intégrale, donc V' (z,y)
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est constant, les courbes intégrales sont donc les courbes de niveau de V' (x, y). Une
équation a variables séparables est un cas particulier, avec M ne dépendant que de
xet N dey.

Pour un systéme autonome, E est une intégrale premiére si grad(F).f = 0, en
effet

d " OF
@E(y(t)) = ; aTijj

Probléme a deux corps Cas d’un point de R? soumis 2 une force centrale
comme la gravité ou la force coulombienne :

d?r B r
PR

on montre
— la conservation du moment cinétique

dr
L=rAn—
dt
(vérification immédiate en dérivant). Ceci entraine que le mouvement est
dans un plan orthogonal a L = L k etlaloi des aires (ou @ est I’angle formé
par r avec une direction fixe du plan) :

22

=L
dt

(ceci est vrai des que la force est centrale, indépendamment de la norme de
la force)
— la conservation du vecteur excentricité défini par :

_lde

_ I'_L@ ?7_>
W dt

— e

E _ -
r pdt

_>
En effet de, /dt = df/dte; on {e;, e}, k } est orthonormé direct et L =
r2df/dt.
Si on prend I’axe des x porté par E, en faisant le produit scalaire avec r :
1 dr

rEcos(d) =r.E ﬁ(% AL)r—r

on obtient en appliquant les propriétés du produit mixte et la définition de L :

1.2
(1l + Ecos())

r =

la courbe intégrale est donc une conique d’excentricité F ayant I’origine pour foyer
et parcourue selon la loi des aires (1’aire balayée par le segment origine-point mo-
bile est proportionnelle au temps).
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14.3.9 Le modéele proie-prédateur

C’est un systeme autonome en dimension 2 pour lequel on sait calculer une
intégrale premicre. Il se présente sous la forme

z = z(a—by)
y = —ylc—dux)

avec a, b, ¢, d des constantes positives, x I’effectif des proies, y celui des prédateurs,
a correspond a la reproduction naturelle des proies, b a la mortalité par rencontre
d’un prédateur, c a la mortalité naturelle des prédateurs et d a la natalité dépendant
du nombre de proies. On peut déterminer les points d’équilibre et leur stabilité
comme pour n’importe quel systéme autonome (exercice), on trouve (0, 0) qui est
instable et (¢/d, a/b), les valeurs propres du linéarisé sont 2 imaginaires purs con-
jugués, donc on ne peut pas conclure sur la stabilité a ce stade.
On peut déterminer une intégrale premicre en faisant apparaitre des dérivées
logarthmiques
d

a(ln(x)) =a — by, %(ln(y)) =—c+dx

donc en posant X = In(x),Y =In(y) ona
X=a—-0be", Y=—-c+de*
d’olr : ' ‘
X(de® —¢)+Y(be¥ —a)=0

donc :
f(X,Y) =deX —cX +be¥ —aY

est une intégrale premie¢re du mouvement, qui se passe donc sur les courbes de
niveau de f en (X,Y) ou de dx — cln(z) + by — aln(y) en (x,y). On observe
que ces courbes de niveau sont fermées, impliquant un mouvement périodique, si
on exprime y en fonction de z par le théoreme des fonctions implicites donc sur
toute la courbe a I’exception des deux points x4 ou la tangente est verticale

dx —cln(z) + by —aln(y) = K = y = y+(x)

alors on peut calculer la période du mouvement en appliquant :

dr
z(a — by(z))

14.3.10 Quelques autres méthodes

=dt

donc

On peut encore citer : changement de fonction, changement de variables, équa-
tion homogene, équations de Bernoulli, de Clairault, de Ricatti, développements
en séries entieres..., certaines de ces méthodes sont implémentées par les logiciels
de calcul formel.
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14.4 Comportement asymptotique des solutions

Les équations de la physique sont souvent des équations autonomes sans sec-
ond membre (pas de dépendance explicite en temps) ou avec un second membre
qui est le seul terme de I’équation dépendant du temps (il s’agit d’un forcage ex-
térieur). Dans le premier cas, les solutions doivent rester bornées (par exemple en
énergie), donc ne peuvent pas tendre vers I’infini. Dans le second cas, une question
naturelle est alors la suivante : le systéme atteint-il un équilibre, peut-on décom-
poser la solution en deux parties : un régime permanent et un régime transitoire ?

On a déja fait une étude de comportement asymptotique pour 1’équation 3/ =
y(1 — y), la solution y = 0 se comporte comme un point déquilibre instable, si
on en dévie méme légerement, on s’en éloigne définitivement, alors que y = 1 se
comporte comme un point déquilibre stable. Nous allons généraliser cette étude,
pour les équations linéaires a coefficients constants (avec ou sans second membre,
perturbation dépendant du temps), les équations autonomes sans second membre,
et dans le cas de systemes différentiels linéaires a coefficients constants.

14.4.1 Equations linéaires i coefficients constants d’ordre 1 et 2

Pour les équations homogenes d’ordre 1 ' + ay = 0, la solution générale est
y(t) = Ce™, le comportement asymptotique lorsque ¢ — +oo dépend du signe
de a, si a > 0 la limite est O et la solution décroit exponentiellement vite. Donc
si a > 0, quelle que soit la condition initiale, toutes les solutions de I’équation
avec second membre y’ + ay = f(¢) ont le méme comportement asymptotique,
celui d’une solution particuliere de I’équation :on a donc un régime transitoire
exponentiellement décroissant et un régime permanent.

Pour les équations homogeénes d’ordre 2 ay”'+by’+cy = 0, la solution générale
esty(t) = Ae™+ Be"!sir; et ro sont les deux racines simples de ar?+br+c = 0
ou y(t) = e"*(A + Bt) si I’équation caractéristique admet une racine double. Le
comportement a I’infini dépend du signe de la partie réelle de 1 et ro. Il faut que
les deux parties réelles soient strictement négatives pour que la solution tende vers
0, a vitesse exponentielle, si 'une au moins des parties réelles est positive ou nulle,
alors il n’y a pas convergence vers 0. Plus précisément

- Si A = b? — 4ac < 0, il y a deux racines complexes conjuguées dis-

tinctes de partie réelle —b/(2a), donc la solution décroit exponentiellement
vers 0 si b/a > 0, comme e~ b/t " avec des oscillations périodiques en
¢V=8/(20)t de période T = 4ma//—A (régime oscillatoire amorti en-
veloppé par e~b/(2a0)t) Si h = 0, la solution ne tend pas vers 0, reste de taille
bornée, elle est périodique de période T = 47a/+/—A (régime oscillatoire)
— Si A = b% — 4ac > 0, on a deux racines réelles distinctes, qui sont toutes
les deux strictement négatives si I’opposé de leur somme et leur produit sont
positifs : b/a > 0,c¢/a > 0 (régime amorti équivalent a la plus grande des
deux exponentielles)
— Si A = b? — 4ac = 0, on a une racine double —b/(2a), il y a convergence
vers 0sib/a > 0.

— Dans tous les autres cas, la partie réelle d’une des racines est positive ou
nulle et il n’y a pas de convergence vers 0 de la solution générale. Si on a
deux racines imaginaires pures conjuguées, la solution est périodique, sinon
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la solution tend vers 1’infini pour une condition initiale générique.

Exemples

— 3"+ y = 0, deux racines imaginaires pures conjuguées, solution générale
asin(zx) + bcos(x) périodique

- y" 4+ 4 + y = 0, deux racines complexes conjuguées de partie réelle néga-
tive, il y a convergence exponentielle vers 0 avec des oscillations, la solution
générale est e=/2(a cos(v/3x/2) + bsin(v/3z/2)).

— 9y — 2y — 3y = 0, deux racines réelles, une positive, une négative. La
solution générale est ae” +be =37, elle tend génériquement vers I’infini (sauf
condition initiale annulant a).

On peut généraliser a un ordre quelconque. Si toutes les racines de 1’équation
caractéristique sont de partie réelle négative, la solution générale de I’équation ho-
mogene tend vers 0 a I’infini, elle est appelée régime transitoire. Quelle que soit la
condition initiale, on tend vers la solution particuliere appelée régime permanent.

14.4.2 Forcage périodique

Il arrive souvent qu’un systeéme physique soit soumis a un forcage extérieur
périodique, par exemple pour la température a échelle fine, 1’alternance jour-nuit,
ou a grande échelle, I’alternance des saisons, ou circuit RCL soumis a un courant
périodique. 11 est donc utile de déterminer les caractéristiques de la solution en
régime permanent.

Exemple : ordre 1

Y +ay =A™t a>0

On sait qu’une solution particuliere est donnée par Be™?, on remplace et on obtient

A
a4+ tw

B(iw+a)=A= B =

L’amplitude de la solution particuliere est donc 1I’amplitude du second membre di-
visée par le module |a + iw| = Va? + w?, et 'exponentielle subit un déphasage
donné par I’argument de B soit — arctan(w/a) €] — 7/2,0][. La solution partic-
uliere suit donc le second membre, avec un déphasage compris entre 0 et un quart
de période, selon la valeur de a. Si le systeme a une forte inertie intrinseque (a
petit pour avoir une exponentielle décroissant lentement), on s’approche du quart
de période, c’est pour cette raison que la température pres de la mer atteint son
maximum en été environ 2 mois apres le solstice, alors que dans les terres, c’est
plutot 3 semaines apres (le maximum d’un quart de période étant presque réalisé
par la banquise qui atteint son minimum d’extend presque 3 mois apres le solstice).

A Pordre 2, on peut faire la méme étude, cette fois I’amplitude est divisée par

| — aw?® + ibw + ¢| = V/b2w? + (aw? — ¢)2 = wQ\/bQ + (aw — E)2
w

Si b = 0 (pas de frottements) et si iw est solution de 1’équation caractéristique,
la solution particuliere est en Ate’!, il y a résonance (c’est pour éviter d’entrer
en résonance avec une fréquence propre d’un pont qu’on ne doit pas le traverser a
plusieurs en marchant au méme pas cadencé).
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14.4.3 Equation autonome sans second membre

Il s’agit d’une équation de la forme y' = f(y) ol on suppose f continument
dérivable. Les solutions stationnaires sont données par les racines de f (les r telles
que f(r) = 0). Pour toute condition initiale entre deux racines consécutive de f,
la solution va rester entre ces deux racines consécutives. Comme f ne s’annule
pas entre deux racines consécutives, f est de signe constant donc la solution est
monotone, et tend vers une des racines lorsque t — +oco“. Si f > 0, on tend
vers la plus grande des racines lorsque ¢ — 00, sinon vers la plus petite. Si la
condition initiale est au-dela de la plus grande racine ou en-deca de la plus petite
racine, on tend soit vers 1’infini, soit vers la racines.

On peut préciser la vitesse de convergence. Si f(y) = c(y — r),c < 0, (f
linéaire) la convergence vers r se fait comme e pour t — +oc. Dans le cas
général, si f'(r) # 0, ce résultat est encore valable, heuristiquement :

Fl) = r=r) () +o(1) = 7~ = = (L4o(1))
fly)  Fr)ly—r)14+0(1)  f'(r)(y—r)

ol o(1) est une fonction qui tend vers 0 lorsque y tend vers 7, donc :

dy / dy In|y — 7| /
= 14+0(l)dy = ————(1+0(1))= | dt=t+K
)~ P W Ty e
d’ot le résultat (pour une justification plus rigoureuse il faut appliquer le théoréme
des fonctions implicites pour déterminer y et vérifier que o(1) s’intégre).

Théoréme 30 On considere I’équation différentielle y' = f(y) ou f est continu-
ment dérivable, et a des racines réelles classées par ordre croissant ..., 1y, .... Si la
condition initiale y(t) est située entre deux racines, la solution est monotone entre
ces deux racines et tend vers une des racines lorsque t — +o00. Si y(to) est situé
au-dela de la derniére racine ou en-deca de la premiere racine (si elles existent),
la solution est monotone et tend vers cette racine lorsque t — +00 ou diverge (en
temps fini ou infini).

Si f'(ry) < 0, la solution y = ry, est appelée équilibre stable : pour toute
condition initiale situé entre r_1 et Ty la solution tend vers ry lorsque t — +00
et la convergence se fait a vitesse exponentielle, comme Cef "(re)t(1+o(1))

Exemple : pour I’équation logistique v/ = y(1 — y), f(r) = r(1 —r) =
r—r2, f'(r) = 1—2r,ily adeux équilibres 7o = O et = 1, avec f'(rg) =1 > 0
et f'(r1) = —1 < 0 donc un équilibre stable en 1, et un équilibre instable en 0.

14.4.4 Systemes linéaires

Cas linéaire
L’évolution du systéme est gouvernée par les valeurs propres de la matrice A du
systéme, exactement comme pour les équations linéaires ol ce sont les racines de
I’équation caractéristique. La solution générale tend vers O si toutes les valeurs
propres ont une partie réelle strictement négative. S’il y a des paires de valeurs

4. On peut prouver I’existence globale de la solution exactement comme pour I’exemple 3’ =
y(1 — y) de la section 14.2
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propres conjuguées de partie réelle négative, des phénomenes cycliques amortis
apparaissent. Si les valeurs propres sont négatives ou nulles mais distinctes, la so-
Iution reste bornée (avec des composantes qui peuvent &tre périodiques). Si une
des valeurs propres a une partie réelle strictement positive, alors pour une condi-
tion initiale générique, la solution tend vers I’infini.

Exemples

— [Y]:=desolve(y’'=Axy and y(0)=[1,0,0]) pour
A:=[[1,2,31,14,5,61,17,8,9]],puisplot (Y[0],x=0..4) la
solution tend vers I’infini, & vitesse exponentielle comme on peut le voir
avecplot (In(Y[0]),x=0..4).Eneffet 16.12... est valeur propre de A
(eigenvalues (approx (A) ) ). On observe le méme comportement en
remplacgant A par — A (ceci différe de la dimension 1, oll en changeant le sens
du temps une solution divergente devient convergente). On peut représenter
le graphe de la courbe décrite dans I’espace par exemple avec plotparam (Y, x=0..2)

— [Y]:=desolve(y’'=Axy and y(0)=[1,0]) pourA:=[[-3,1],[1,-511,
la courbe dans le plan est obtenue par plotparam(Y,x=0..10), en
faisant plusieurs zoom out, on voit la courbe partir de la condition initiale
le point (1,0) et aboutir (presque) en I’origine. Les valeurs propres sont en
effet —4 + /2 < 0.

— Méme chose avec A:=[[-1,21, [-2,-111;.Lacourbe part toujours du
point (1,0) pour aboutir presque en I’origine, cette fois en spiralant (car les
valeurs propres sont complexes conjuguées)

— Poura:=[[0,2], [-2,011;,les valeurs propres sont imaginaires pures,
la courbe est un cercle décrite de maniere périodique.

Cas autonome

On ne sait pas intégrer un systéme y' = f(y) sans plus de précision sur f (ce
n’est plus une équation a variables séparables et il n’y a pas d’ordre dans R"”, donc
pas de monotonie des solutions a attendre). On ne peut donc espérer un résultat
général que si la condition initiale est proche d’un point d’équilibre (une solution de
f(r) = 0). Dans la plupart des cas, on peut conclure sur la stabilité ou I’instabilité
du point déquilibre en fonction de la partie réelle des valeurs propres de f’(r), un
peu comme en dimension 1. Si toutes les valeurs propres ont des parties strictement
négative on peut montrer que le systeme revient a I’équilibre exponentiellement
vite, si I’'une des parties réelles est strictement positive, pour une condition initiale
générique, le systeme s’en éloigne, et s’il y a des parties réelles nulles, on ne peut
pas conclure/

14.4.5 Forcage pres d’un point d’équilibre de systeme.

Si on ajoute un terme dépendant du temps v = f(y) + g(¢), on ne sait plus
résoudre 1’équation ni décrire son comportement qualitatif en toute généralité. Si la
condition initiale est proche d’un équilibre stable, et si la perturbation est “petite”
(en tenant compte de 1’échelle de temps des exponentielles du systeme linéarisé)
on peut alors linéariser et espérer que la solution se comporte comme la solution
de

y' = f"(re)(y — i) + 9(t)
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au moins pendant un certain intervalle de temps. Si g(¢) = g est petit et constant,
le point d’équilibre est déplacé au premier ordre de

-1
y—re=—f(rr) g
Exemple : modele d’évolution température puis température-CO2.
Le modele le plus simple ne tient compte que des radiations venues du Soleil
et réémises par la Terre, considérée comme un corps noir

dT
E =k (S — O'T4)
ol k£ modélise I’inertie thermique, .S est la constante solaire (environ 1364/4W/ m?)
et o estrelié a la constante de Stefan-Boltzmann (5.67e-8 S.1.). On a alors un équili-
bre pour T, = S'/4, et cet équilibre est stable.

Si on perturbe par un effet de serre additionnel du CO2, on modélise 1’évolution
de la température 7' de la Terre par

dr CcO2 —
dt—k(Gln(zgo) o(T Te)>

ou T, = 288K est la température d’équiibre de la Terre et CO2(¢) la concentration
en ppm de gaz carbonique, k¥ modélise la capacité calorifique de la Terre (on peut
estimer k£ = 0.0025K /yr), o la constante de Stefan-Boltzmann (5.67e-8 S.I.). Par
exemple avec un taux de CO?2 stabilisé a 450ppm, le nouvel équilibre est donné a

I’ordre 1 par
450

3y—1
T_Te - (40Te) (GIH(@))

Le taux de CO2 de I’atmosphere peut étre considéré comme un forgage ex-
térieur (dépendant de scénarios d’émissions de CO2) mais il dépend aussi de la
température de 1’océan, on peut donc modéliser I’évolution conjointe des deux
variables par un systeme différentiel autonome auquel on ajoute une composante
dépendant du temps (émissions anthropiques). Par exemple un systéme 2 par 2 avec

un second membre constant dans un scénario avec émissions de CO2 constantes.

1 (1) < rinc) = ( Mo =T o) )

ol J¢c g est négatif (I’océan absorbe I’excédent de CO2 émis par rapport a la valeur
avec laquelle il est en équilibre, on peut estimer dog = —2.5/120 par les ob-
servations : émissions 4.5 ppm par an, hausse de CO2 2ppm/an, donc ¢g(400) =
—2.5 = 0cg(400 — 280)), et a représente la perturbation anthropique (par exem-
ple a = b5ppm/an si stabilisation des émissions de CO2 a ce niveau). Dans un
modele simplifié g ne dépend que de C, la dérivée F’ a des coefficients négatifs
sur la diagonale et un coefficient nul sous la diagonale, donc les valeurs propres de
F’ sont négatives, le climat est stable. On atteint alors un nouvel équilibre avec une
température 7" et un taux de CO2 C donnés par

AT, \ (0 , [ —4koT3 6k/C.
(8 )=-rawer (L) w= (0

La valeur de la constante de couplage entre CO2 et T affecte évidemment le calcul
de F'~1 donc des valeurs 2 I’équilibre. Ici avec nos estimations :
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k:=0.0025; s:=5.67e-8;Fp:=[[-4xk*s%288"3, 6%xk/280
1,10,-2.5/120]11; -Fp~-1%[0,5]

—0.013544423424 5.35714285714e — 05
0 —0.0208333333333

on obtient une hausse de température de 1 degré et de CO2 de 240ppm. Cela semble
inférieur a la hausse de température observée, car on n’a pas tenu compte d’autres
rétroactions, en particulier la glace et I’eau. De plus dans un modele plus réaliste, g
dépend aussi de T', en effet si I’océan se réchauffe il dégaze du CO2. La matrice F’
n’est plus triangulaire supérieure, mais a 2 coefficients négatifs sur la diagonale et 2
positifs en-dehors. Si les valeurs propres restent négatives, le climat est stable, mais
si le couplage était suffisamment fort pour que ’une des valeurs propres dépasse 0,
le climat pourrait devenir instable ! Ici on peut estimer grossi¢rement Org = 0.42
en tenant compte des cycles climatiques du passé, pour une hausse de 5 degrés on
observe une hausse de 100ppm a I’équilibre (on doit avoir F” * [5,100] = [z, 0], x
correspondant au forcage astronomique sur la température). Cette estimation laisse
les valeurs propres négatives, augmente de 10% environ la hausse de température
et de CO2 a I’équilibre.

On peut raffiner ce modele en ajoutant par exemple la glace et ses interactions
avec la température (si la température monte, la glace fond, si la glace fond, I’al-
bédo de la Terre diminue ce qui va faire monter la température), ce qui amene a un
systeme différentiel en dimension 3

0.0025, 5.67e—08, ( > ,10.949257303516, 240.0]

a7 k(o (TE — TY) + 61n(S5) — BG2/3)
@l ¢ =Feo= £(T)
¢ g(T,C) +a(t)

ou f est une fonction décroissante, Org est positif, et a(t) représente la perturbation
anthropique (la puissance deux tiers appliquée a la masse de glace sert a passer d’un
volume a une surface pour représenter 1’effet de la variation de volume de glace sur
I’albédo).

14.5 Résolution numérique

14.5.1 Méthodes a un pas

On considere 1’équation différentielle

y' = f(ty), teR, y(t) R y(0) =y

ou y(t) est la fonction inconnue cherchée et ou f est une fonction réguliere de ¢
et yy (par exemple C'! sur un domaine pour avoir existence et non recoupement des
courbes intégrales dans ce domaine). On cherche a approcher numériquement y(t)
pour ¢t > 0. On présente ici des méthodes de résolution numérique a un pas, dont
le principe consiste a discrétiser I'intervalle [0, ¢] en des subdivisions en temps de
petite taille [0, t1], [t1, 2], ..., [tn—1, tn, = t]. Siy; est une valeur approchée de y(t;)
la méthode a un pas se traduit par une relation de récurrence entre y; et y;+1 qui
reflete une méthode d’intégration approchée de

) =90+ [ (o) d
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Par exemple, la méthode d’Euler explicite utilise la méthode des rectangles a
gauche

Yitr1 = Yi + (tig1 — ) f(ti,vi) = yi + hf(ti, vs)

o h = t; 1 — t;° alors que la méthode d’Euler implicite utilise la méthode des
rectangles a droite

Yir1 = Yi + (tixr — 6) f(tig1, Yit1) = yi + hf (6 + P, yig1)

cette dernire relation nécéssite de résoudre une équation pour déterminer ;1
d’ot son nom de méthode implicite. Plus généralement, la méthode de résolution
revient a se donner une fonction (¢, y, h) et a poser :

Yir1 = Yi + h®(t;, yi, h)

pour la méthode d’Euler explicite, ®(¢,y,h) = f(t,y), pour la méthode d’Euler
implicite, ¢ s’obtient en résolvant une équation (par exemple avec la méthode du
point fixe, pour h suffisamment petit).

fonction Euler (f£,t0,tl1,N,y0)
// y'=f(t,y) avec f(t0)=y0, calcul de f(tl)
local h,vy, Jj;
h:=(t1-t0)/N; // pas
y:=evalf (y0);
pour J de 0 jusque N-1 faire
y += hxf(t0+j*h,y); // y(t+h)=y(t)+hxy’
fpour;
return y;
ffonction:;

f(t,y):=y; Euler(£f,0,1,100,1)-exp(l);

(t,y)—>y ,—0.0134679990382

Lorsqu’on compare la solution de I’équation et une valeur approchée obtenue
par une méthode a un pas, il faut distinguer
— T’erreur locale (ou erreur de consistance) de la méthode qui est une majora-
tion de |y; — y(t1)| en fonction du pas h = t; — tp, on dit qu’une méthode
est d’ordre au moins 7 si |y1 — y(t1)| < C,h" ! (cette notion est reliée a
I’ordre de la méthode numérique d’intégration approchée utilisée).
— Derreur globale de la méthode, qui accumule deux phénomenes, 1’erreur lo-
cale a chaque pas et ’erreur sur la condition initiale pour les subdivisions
[ti, ti+1],7 > 0, conséquence des erreurs précédentes (en pratique il faudrait
aussi ajouter les erreurs d’arrondis et I’erreur éventuelle sur la condition ini-
tiale). Pour majorer cette erreur, il est nécessaire de supposer que la fonction
f est lipschitzienne par rapport a la variable y, ’erreur globale fera alors
intervenir un terme en e* multiplié par I’erreur locale (accumulation expo-
nentielle des erreurs au cours du temps).
Plus précisément, on a le résultat suivant :

5. Pour une méthode a pas variable, le pas h peut dépendre de &
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Théoréme 31 Soir y(t) la solution de y' = [(t,y),y(to) = yo sur [to,T). On
considére une méthode de résolution a un pas :

Yir1 = yi + hi® (i, i, hi)
Si la méthode est d’ordre p, i.e. si pour h = max(h;) U'erreur locale satisfait
[y(8) + he(t,y(t),h) — y(t +h)| < Cph?*, Wt € [to, T),h < H

et si la fonction @ est lipschitzienne en y de constante A pour h < H et y dans un
voisinage de la solution y(t), i.e. si

’(p(tvz7h) - (I)(tvyv h)‘ < A|Z - y‘

alors I’erreur globale vériﬁe
Cp e
‘y(tn) yn‘ < W —(e (tn—to) 1)

Par exemple, pour Euler explicite, ®(¢,y,h) = f(¢,y), la constante A est la con-
stante de Lipschitz de f, et on prendra pour C; un majorant de 3|9, f(t,y)| dans
un voisinage de la solution y(¢) pour ¢ € [to, ty].

Pour prouver ce résultat, il faut déterminer comment se propagent les erreurs
locales introduites a chaque pas. Par exemple, on a une erreur locale au pas 1
y(t1) — y1 donc une condition initiale modifiée pour le pas 2 y; au lieu de y(¢1).
Cette erreur se propage au pas 2 en une erreur

ly1—y(t1)+h1 (R(t1, y1, ) —@(t1, y(tr), ha)| < (I+HhA)|yr—y(t1)] < " Myr—y(t1))|

De méme aux pas suivants, donc au pas n I’erreur locale au pas 1 s’est propagée
en une erreur inférieure ou égale a

et MMy —y ()] = ATy — y(t)] < Cphf AT

Il faut ensuite sommer les erreurs locales propagées de chaque pas

n—1 n—1
Z Cphliﬂ'lel\(tn*ti) < Cphp Z hieA(tnfti)
1=0 =0

A(tn—t)

Comme e est positive décroissante sur [tg, t,], on peut majorer la somme

par ’intégrale
@m/%&Wﬂﬁ
to
d’ot le résultat.

On observe qu’on peut atteindre n’importe quelle précision pourvu que h soit
suffisamment petit. Mais en pratique, ce n’est pas le cas. En effet, le théoréme ne
tient pas compte des erreurs d’arrondis. Si le pas est trop petit, les erreurs d’ar-
rondi ne sont plus négligeables, elles s’ajoutent aux erreurs locales et se propagent
comme les erreurs locales avec amplification exponentielle. Il y a donc un pas op-
timal, et une précision maximale que 1’on peut atteindre.

Références : Hairer, Demailly.
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14.5.2 Méthodes de Runge-Kutta (explicites)

Ce sont des méthodes explicites qui utilisent une méthode de Newton-Cotes
pour approcher [ f(¢,y(t)) dt sur [t;,t;41]. Pour simplifier les notations, notons
t; = a,t;41 = B, onaalors

8 N
| 1e®) = Y fan(an)
@ k=0

Pour estimer la valeur de f(ag,y(ax)), il est nécessaire d’approcher y(ay) ce
qui se fait par une méthode de Newton-Cotes, en utilisant les estimations des
valeurs des y(c;),j < k. On a donc des méthodes de Newton-Cotes avec un
sous-ensemble croissant de points d’interpolation, donc pour chaque valeur de &
une suite de coefficients w; ;, 7 < k correspondant a la méthode de Newton-Cotes
utilisée. Il faut aussi indiquer la valeur de o, en donnant un coefficient ¢, € [0, 1]
tel que
ap =t +cp(tip1 — i) =ti +cph

En pratique on stocke un tableau dont les lignes donnent ¢, et les cywj k., j < K,

et le calcul de y(ay) se fait ligne par ligne

k—1
ylaw) ~ Ve = yloo) + 1Y cpwjnf (0, y(ay))
j=0
. Par exemple pour la méthode d’Euler explicite, il y a deux lignes contenant O et

un seul coefficient :
0

1 1
. Pour la méthode du point milieu, il y a trois lignes, la deuxiere ligne exprime
comment on estime y(¢; + h/2), la troisieéme y(¢;41) = y(t; + h) :

== O
O Nl
—_

on a donc 1 1
y(ti + ih) ~ Y, =y(t;) + th(tiay(ti))

th) % Yo = y(8) +R S (bt g, V2) = y6) +R Stk 3, y(t)+ 5 (5, y(6))

La suite des temps o, est croissante, mais pas forcément de maniere stricte, on
peut avoir oy, = 41, la valeur de y(oy; ) n’étant pas estimée par la méme méthode
de Newton-Cotes que y(ay11). La valeur des coefficients est ensuite déterminée
pour obtenir un ordre le plus grand possible pour I’erreur locale (ce qui peut néces-
siter la résolution de systeémes avec pas mal d’inconnues).

Ainsi, la méthode RK4 utilise le tableau suivant

— =N O
o= O ON-
W= O N

W= =

S
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Ce qui se traduit par

i = Z/(to)+gf(t0,yo)

h h
Yo = y(to) + §f(t0 + §7Y1)

Yz = y(to) + hf(to+ h,Y2)
Vi = olto) + g (Fo(t) + 2000+ 5.1+ 2700+ 5.10) + Flto +1,15))
Les méthodes de Newton-Cotes utilisées sont les rectangles a gauche puis a droite
pour estimer le point milieu, et la méthode de Simpson (en prenant la moyenne
des deux estimations pour le point milieu). On peut montrer qu’elle est d’ordre 4
(erreur locale en O(h?))

Les méthodes de résolution numériques implémentées dans Xcas sont des méth-
odes explicites de Runge-Kutta emboitées avec pas adaptatif, (le pas adaptatif est
calculé en estimant I’erreur avec 2 méthodes emboitées RK4 et Prince-Dormand,
cf. Hairer).
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Chapitre 15

Introduction au calcul
variationnel

La recherche de minimas/maximas est une des application du calcul différen-
tiel : en dimension 1, la dérivée s’annule lorsque la fonction est maximale ou min-
imale, en dimension plus grande c’est le gradient qui s’annule. Le calcul varia-
tionnel est une généralisation du principe précédent lorsque 1’inconnue n’est pas
I’endroit x ol I’extrémum est atteint (un réel ou un point), mais une fonction ~y(t).
Par exemple, si on recherche le plus court chemin entre 2 points de 1’espace, ou
entre 2 points situé sur une sphere ou une surface : dans ce cas I’inconnue est le
chemin, que I’on peut représenter par une courbe paramétrée. On obtient alors une
équation différentielle qui permet de déterminer le chemin, de méme que I’équation
f(x) = 0ou Vf = 0 permettait de trouver la position d’un extrémum. Récipro-
quement, certaines équations différentielles de la physique peuvent se mettre sous
la forme minimiser une fonction dépendant d’un chemin, le chemin étant la courbe
intégrale de 1I’équation différentielle. C’est le cas par exemple des équations de
la dynamique en mécanique classique aussi bien qu’en relativité. Un des intéréts
d’une formulation variationnelle de ces équations, c’est que ce type de formulation
est plus intrinseéque (plus géométrique) elle ne dépend pas des coordonnées.

Dans le cas général on se donne :

— L une fonction deux fois continument dérivable dépendant de la position x

dans un systeme de coordonnées, de la dérivée de x par rapport au temps &
et du temps ¢ appelé lagrangien :

(x,2,t) = L(z,z,t) € R

En coordonnées cartésiennes z = (z1,...,z,) € R"™, en coordonnées po-
laires = (r,0), etc. En coordonnées cartésienne, © € R" est la vitesse I
alors qu’en polaires la vitesse n’est pas (7, 9)
— Aet B € R™ deux points
et on cherche parmi les courbes paramétrées deux fois continument dérivables ~(t)
d’origine y(tg) = A et extrémité v(t1) = B le(s) chemin(s) réalisant le minimum

1. on appelle espace des configurations 1’espace des positions, vitesses, (x,2) € R™ x R™ en
coordonnées cartésiennes, espace que 1’on a déja utilisé implicitement pour passer d’une équation
différentielle d’ordre 2 & un systeme différentiel d’ordre 1

189
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(sl existe) de I’action * :

S = L(y(t), ——=,t)dt
to
En coordonnées cartésiennes, y(t) est une courbe paramétrique (mais en coordon-
nées polaires, (r(t),0(t)) n’est pas une courbe en polaires).
Exemples :
— longueur minimale dans le plan, en coordonnées cartésiennes n = 2 et x =

(21, 22)
L(z,i,t) = ||&]| = Va1 ? + 22?

— lagrangien de la mécanique classique (n = 1,2 ou 3, dans un référentiel
galiléen en coordonnées cartésiennes) : énergie cinétique moins > énergie
potentielle :

1
L(z,&,t) = imﬁ —V(x,t)

— lagrangien en relativité restreinte :

)
L(z,@,t) = —mc®y[1 — % — V(x,t)

le premier terme est proportionnel a 1’opposé du temps propre.
— si on considere une particule chargée de charge ¢ dans un champ électrique
alors V(z,t) = g¢(x,t) (dans un champ électro-magnétrique V' dépend

de la vitesse, V(x,,t) = qp(z,t) — qﬂb.A(:n,t;), ol ¢(x,t) est le poten-
tiel scalaire (et out A(x) est le potentiel vecteur tel que rot( A) = B). Les
champs ¢ et A peuvent dépendre du temps ou non.

Proposition 32 Equations d’Euler-Lagrange : ce sont des conditions nécessaires
pour que y(t) soit un extrémum, si x = (21, ..., Ty) est un systéme de coordonnées
(pas forcément cartésiennes), elles sont données par :

ddL  OL

— = — =1, ...
dt 0z;  Ox; pourt ot

(On vérifie que cette équation a la bonne homogénéité.)

Sur les exemples, on obtient
— pour la longueur minimale dans le plan, on a

oL oL Z1

~— =Y, =T

8951 8.1'1 A /$12 + $22
qui est la premiere composante du vecteur tangent, de méme pour la deux-
iéme composante, donc le long de la courbe le vecteur tangent a sa dérivée
nulle, donc est constant. Une courbe réalisant un extrémum de la distance en-

tre deux points dans le plan est donc portée par une droite, c’est le segment
reliant ces deux points.

2. On pourrait bien sur avoir une action dépendant de dérivées d’ordre supérieur de ~(t)
3. Le signe moins vient de la convention adoptée en physique pour le lien entre potentiel et force
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— Pour le deuxieme exemple

oL _ oV oL _
81‘1 - ((93317 8.731

c’est-a-dire la composante sur x; de la force et de la quantité de mouve-
ment, donc 1’équation d’Euler-Lagrange donne 1’équation fondamentale de
la dynamique.
— Pour le troisiéme exemple, on a
oL oV oL 1

- _ L ——
o0xy 8901’ o0x1 32

c’est-a-dire la composante sur x de la force et de la quantité de mouvement

en relativité restreinte, on retrouve donc 1’équation fondamentale de la dy-

namique.

Démonstration (idée) :

On fait varier le chemin en ajoutant a y(t) = (x1(t), ..., 5 (t)) un vecteur uA(t)
avec A(tg) = A(t;) = 0, on obtient une action S(u), on calcule la dérivée en
u = 0 de S(u), elle doit s’annuler pour avoir un extrémum, et ce quel que soit la
valeur de la fonction A telle que A(tp) = A(¢1) = 0. Prenons pour commencer A
uniquement sur la premiére composante A(t) = (4(¢),0,...,0),ona:

t1 .
S(u) = / L(x1(t) + ud(t), 22(t), ..oy Tp, X1 + ud, Xo, ..., ), 1) dit
to
on dérive par rapport a u sous le signe intégrale (on peut intervertir dérivée et
intégrale car -, d, L sont deux fois continument dérivables). Comme w intervient
dans deux composantes de L, il y a deux dérivées partielles qui interviennent :

b 9L oL .
! _ el I
5(0)_/t <8x16+8ﬂé15> dt

0

On integre par parties le deuxieme terme (6 = %‘2), le terme tout intégré est nul car
5(t0) = 5(t1) =0, d’ou :

t1 t1
0= 5'(0) :/ (aLd—daL(S) dt:/ (ﬁ—d‘%)adt
to \ 011 dt 04 o \Or1 dtOox;
Comme le résultat doit étre nul pour toute valeur de 9, on en déduit la premiére
équation d’Euler-Lagrange (en prenant 6 = (t — to)(t1 — t)( chLl — %g—é) si la
régularité est suffisante, ou sinon en raisonnant par 1I’absurde : si I’équation n’est
pas vérifiée en un point, alors on prend ¢ non nulle seulement au voisinage de ce
point et nulle ailleurs, et on choisit § de méme signe que 1’autre facteur, I’intégrale
est alors strictement positive, absurde).

Un des intéréts de cette écriture des équations de la mécanique, c’est de pou-
voir effectuer un changement de coordonnées plus facilement, car la propriété de
rendre I’action extrémale pour un chemin est indépendant du choix des coordon-
nées. Exemple : si n = 2, on peut utiliser les coordonnées polaires (7, 6), on a
alors

1 .
L= §m(7‘2 +1r20%) =V (r,0)
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Si le potentiel dépend seulement de r (en dimension 2), alors L ne dépend pas de

f (seulement de 0) donc
doL

dt 9§
on a donc une intégrale premicre, qui est le moment cinétique mr20 = L. L autre
équation est

d OL oL .
- = e — 02 _ V/
ator " o T ")
et s’exprime uniquement en fonction de r
L L2 )
mit =g - Vi(r)

tout se passe comme si on était en dimension 1 avec un potentiel effectif V'(r) +
£2
2mr? " ) )
Exercice : Calculer le lagrangien en coordonnées sphériques et donner les
équations d’Euler-Lagrange si le potentiel V' est radial (V' = V' (r)).

Solution abrégée
L= %m(?'"2 + 7262 + r2sin(9)%9%) - V
L ne dépend pas explicitement de ¢, il y a donc une constante du mouvement
Py = OL/d¢ = mr?sin(0)%p, pg =0
c’est le moment cinétique par rapport a Oz. V' ne dépend pas de ¢ mais L en

dépend, donc py = L /00 n’est pas conservé :
R, . P2
pp = mr0, pg = mr-sin(f) cos(0)¢

Toutefois, pour des raisons de symétrie, les moments par rapport a Oz et Oy sont
aussi conservés, on a donc d’autres constantes du mouvement. On peut continuer
de deux manieres, soit choisir le repére pour avoir ¢ = 0 a la condition initiale,
alors ¢ reste nul pendant tout le mouvement qui se passe dans le plan ¢ constant,
on est ramené a un lagrangien en coordonnées polaires, qui ne dépend plus de 6.
Ou bien on montre que p3 + pé / sin?(f) est constant.

Plus généralement, si L ne dépend pas explicitement du temps, alors le hamil-

tonien défini par :
oL
H = E ti—— — L
"0

est une intégrale premiere, en effet

dH . OL . d oL oL dx; oL di;
i Z$6yc+zxcﬁﬁyc_< o, dt 2o, dt)

%

_ Zxai+2$ai— aiLx'._F 87Lx
N i Za;t'i p Zaxi i 81’1 ! i 6.% !
0
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Exercice : calculer H pour le lagrangien de la mécanique classique et de la
relativité restreinte.

Exemple : On cherche la forme d’un toboggan qui permette de se rendre le
plus rapidement possible d’un point A (origine du repere) a un point B situé a une
altitude plus basse sous 1’action de la gravité (en négligeant les frottements). Si
cette courbe est un graphe de fonction y(z) alors la vitesse est donnée par v =

(%, %) = ‘fl—f(l,y’). D’autre part v = \/—2gy. Donc

d
£¢1+y’2 = /~2gy

on en déduit :

1 + y/2
dt = dpY——
V—2gy

donc le temps & minimiser est
1 /2
INCEVARE T

Pour se ramener au probleme précédent, on change de notations, = devient un
“temps virtuel” 7 et ¢y = ¢ est la dérivée de y par rapport a ce temps virtuel, il
faut minimiser

1+9?
vV —29y
le lagrangien ne dépend pas explicitement de 7, donc le hamiltonient correspondant

oL
H = a——L

est conservé, donc indépendant de 7 donc en revenant a la notation = pour I’ab-
scisse on a

B
/0 Lly. 9. 7)dr,  L{y,i.7) =

@<\/@>
g - , vV—2gy _1/1—|-y/2
- VT oy V—2gy

1 /
= y’ Yy — 14+ y/2
V=29y 7 /14y
1
V2V T+

Apres simplification, on obtient I’équation différentielle :

—2gH%*y(1+y?) =1

soit 5
y2=""C_1 c=gH?
Yy

Comme y < 0 et y'(0) = 0, on en déduit que y est négatif :

[—2
—dy = ~Z de
Yy
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Il s’agit d’une équation a variables séparables. En posant y = —c + cY,x = cX
on obtient une équation indépendante de c :

D 1+Y
— e 7—1 e —_—
dY = == — 1dX = [ dxX
—v
= lay = [ax
/1+Yd /d

puis (pour trouver la constante d’intégration, on observe que Y = 1 pour X = 0):

Donc

1 —-Y?2+arccos(Y) =X

Si on pose Y = cos(t),t € [0,7], on a X = ¢ — sin(¢), la solution est donc
une cycloide renversée. On peut aussi le vérifier directement en remplacant dans
I’équation x et y par les équations paramétriques de la cycloide renversée

x = c(t —sin(t)), y = —c+ ccos(t), t € [0, 7]

on trouve pour le membre de droite :

—2¢c 2
Fdx _ Cm(l—cos(t)) dt
)

1+ cos(t)

1 — cos(t)
= 1 — cos(t)? dt
= csm( ) dt

(1 —cos(t)) dt

I
Q
n
H—H—

Pour aller plus loin :

— le théoreme de Noether permet de déduire une constante du mouvement
lorsque le lagrangien est invariant par un groupe continu de transformations
(par exemple translation ou rotation dans 1’espace).

— les équations de la mécanique peuvent se réécrire en terme du hamiltonien,
en utilisant les coordonnées (¢ = z,p = OL/0x) de I’espace des phases,

sous la forme

. OH . OH

q= 8p ) b= aq
On obtient un systeme symplectique qui possede des propriétés géométriques
et permet de calculer des solutions numériques de meilleure qualité en en
tenant compte (intégration symplectique). La formulation hamiltonienne de
la mécanique est aussi tres liée a la mécanique quantique (principe de corre-

spondance).



Chapitre 16

Corps finis.

16.1 Rappels

Soit K un corps fini. Le plus petit entier p tel que p.1 = 0 est la caractéristique
du corps, ¢’est un nombre premier (car zy = 0 = z = O ou y = 0), et K est un
7/ pZ espace vectoriel de dimension finie n, donc son cardinal est p™.

Les inversibles pour la multiplication forment un groupe de cardinal p” — 1
et ce groupe est cyclique (sinon on construit un élément d’ordre d le PPCM des
ordres des éléments de K*, cet ordre est donc un diviseur strict de p™ — 1, mais
c’est impossible car le polyndme % — z a alors p™ — 1 > d racines).

L’application ¢ : = — aP est une application linéaire et le noyau de ¢-id
est Z/pZ. Si P est un polynome irréductible a coefficients dans Z/pZ de degré
divisant n, alors P se décompose en produit de facteurs de degré 1 et on passe d’une
racine de P dans K a une autre en appliquant ¢ (en effet P divise 2" — 2 modulo
peta? —x = [[,ex(z — a)). Exemple : faire GF (3, 5) pour créer le corps
K de cardinal 35, puis P:=randpoly (5) % 3; factor (P) et exécuter a
niveau la commande jusqu’a ce que P soit irréductible, puis tester factor (P, g) .
Evidemment, ce résultat n’est plus vrai si P a des coefficients dans K au lieu de
7./ pZ (essayer avec P : =randpoly (5, g)).

16.2 Représentation des corps non premiers.

16.2.1 Cas général.

Pour représenter K, on utilise généralement la représentation dite additive,
c’est-a-dire que K est isomorphe a Z/pZ[X]/P(X) avec P un polyndéme irré-
ductible de Z/pZ[X] de degré n. Si la classe de X est d’ordre p™ — 1 dans K*
on dit que P est primitif. Dans Xcas, c’est cette représentation qui est utilisée,
I’instruction GF (p, n) génere aléatoirement un polyndme irréductible de degré
n sur Z/pZ, puis cherche un élément cyclique, calcule son polyndme minimal
(qui est donc primitif), et affiche le nom d’un générateur (par défaut g), il suffit
alors d’écrire n’importe quelle expression symbolique polynomiale en ce généra-
teur pour créer un élément de K. En interne, Xcas stocke les éléments de K comme
des polyndmes-listes a coefficients dans Z/pZ, et les affiche comme polynéme
symbolique en fonction du générateur. On peut aussi utiliser un entier entre 0 et
p™ — 1 dont I’écriture en base p représente les coefficients du polynéme.
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Pour générer un polyndme irréductible, on utilise un génerateur aléatoire d’en-
tiers dans [0, p[, on crée un polyndéme unitaire de degré n, et on teste son irré-
ductibilité en calculant le PGCD de P avec les 27" — pour k de 1 jusque n/2. En
pratique, on calcule les powmod (x, p~k, p, P) (en prenant la puissance modu-
laire p-ieme du précédent), on retire x et on calcule le pged avec P, si on trouve
un résultat différent de 1, on passe au polyndme suivant (généré aléatoirement). On
peut calculer la probabilité de réussir en dénombrant les polyndmes irréductibles de

degré n al’aide de la formule 27" —x = [ ] p jrréductible unitaire /deg(P) divise n P.

Trouver un élément cyclique se fait aussi au hasard (rand (g) en Xcas si g
est le générateur d’un corps fini), la probabilité se calcule a I’aide de I’indicatrice
d’Euler de p™ — 1. Déterminer le polynome minimal d’un élément est alors un
probleme d’algebre linéaire, il se résoud en calculant le noyau de la matrice dont
les colonnes sont les coefficients des puissances de I’é1ément (instruction pmin en
Xcas).

La représentation additive est pratique pour additionner ou soustraire des élé-
ments de K, multiplier nécessite de faire une division euclidienne par P et prendre
le reste, inverser nécessite de faire une identité de Bézout avec P. Il existe une
représentation alternative, dite multiplicative, on représente alors un élément ¢* de
K* par la puissance k € [0,p~ 2] du générateur g, et on représente O par -1 ou
par p’* — 1. Mais I’addition est alors difficile sauf si on dispose d’une table passant
de la représentation additive a la représentation multiplicative.

16.2.2 Corps de petit cardinal, cas de la caractéristique 2

Si le cardinal du corps n’est pas trop grand (par exemple moins que quelques
milliers), il est intéressant de construire une table de passage entre représentation
additive et multiplicative, ¢’est-a-dire une permutation de [0, p" — 1] si on utilise
des entiers pour la représentation additive. On calcule donc une fois pour toutes la
représentation additive de toutes les puissances de g ce qui fournit la table de pas-
sage multiplicatif vers additif, puis la permutation inverse, on peut alors effectuer
toutes les opérations sur le corps K tres rapidement : la multiplication devient un
test si I’un des éléments vaut p” — 1 suivi d’une addition modulo p™ — 1 si ce n’est
pas le cas, ’addition une écriture en base p et n additions dans Z/pZ.

En caractéristique 2, I’addition est encore plus simple, il s’agit d’un ou exclusif
bit a bit (sur un type entier court 8 ou 16 ou 32 bits). De plus le calcul de la permuta-
tion de passage est trés rapide, pour trouver g* 1 en fonction de ¢ il faut multiplier
par g ce qui est un décalage de bit vers la gauche, tester si I’entier est supérieur a
2™ et si oui faire un ou exclusif avec I’entier représentant le polyndme minimal
de g. Si le cardinal du corps est assez petit (par exemple 2%, ou disons moins que
213, 1a permutation et son inverse tiennent dans le cache du microprocesseur et les
opérations sur le corps K se font en une dizaine de cycles du microprocesseur.
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16.3 Exercices

Dans Xcas, pour travailler dans Z/pZ, on utilise ’opérateur %. Attention a
bien laisser un espace avant ou/et apres % si vous utilisez des noms de variables.
Par exemple p:=7; 3 % p représente la classe de 3 dans Z/7Z. Pour travailler
dans un corps fini non premier de caractéristique p et de cardinal p”, on crée le
corps avec la commande GF (p, n) ou une variante. Les variantes permettent de
préciser le nom de variable pour générer les éléments du corps comme polyndmes
en cette variable, ou pour préciser le polyndme minimal ou pour indiquer si on ne
souhaite pas que le polyndme minimal soit primitif (i.e. que les puissances de la
variable engendre le corps moins 0). Par exemple

— GF (2, 8, r) utilisera r comme variable

— GF (2,128, 0) utilisera un polyndme minimal pas forcément primitif

— GF (2,128, r, 0) combine les deux

— GF (2,w"8+w"7+w”5+w+1) utilise wcomme variable et le polyndme min-
imal w"8+w"7+w”5+w+1 qui n’est pas forcément primitif.

Exercices :

1. Construire un corps K a 81 éléments avec la commande GF. Chercher un
polyndme irréductible de degré 4 sur Z/3Z, puis le factoriser sur le corps K.

2. Trouver un polynéme irréductible P de degré 5 sur Z/7Z. En déduire une
représentation de GF (7, 5) . Factoriser le polyndome P sur votre représenta-
tion de GF (7, 5) (on pourra utiliser I’application 2 — x7).

3. Déterminer le polyndme minimal de quelques éléments de GF (7, 5) en util-
isant votre représentation ou celle de Xcas. Méme question mais en degré 4
avec la représentation de Xcas.

4. Factoriser avec Xcas 2'6 — 2 modulo 2 (on pourra utiliser factors (),

% 2 et% 0). En déduire les polyndomes irréductibles de degré 4 sur Z /27,
déterminez les polynomes irréductibles primitif de degré 4, pour I’'un d’entre
eux construire une table entre représentation multiplicative et additive de
GF (2,4).

5. Ecrire une fonction permettant de déterminer si un polyndme A est irré-
ductible modulo p, en utilisant le PGCD avec les 2?7 — x modulo p. Quelle
est sa complexité si A est irréductible de degré d ?

6. Créer une matrice carrée M d’ordre 3 a coefficients dans un corps de cardinal
25, déterminer son polynome minimal et son ordre. Quels sont les ordres
possibles ?
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16.4 Rappels de quelques complexités de base

n désigne un majorant commun de la taille des arguments, ou bien nj et ng
désignent la taille des 2 arguments.

16.4.1 Polynomes denses et entiers

Pour un polynéme en une variable a coefficients dans un corps fini, la taille est
le degré du polyndme, on prend comme convention que la somme et le produit des
coefficients se fait en temps O(1).

Pour un entier, la taille est le nombre de chiffres dans 1’écriture dans une base
quelconque, n est donc un majorant de log;, (V).

— Addition, soustraction : O(n) ou O(max(ni,n2))

— Multiplication naive : O(n?) ou O(ninz)

— Division naive : O(n?) ou O(nz(n; — n2)).

— Multiplication rapide : Karatsuba O(n'°&(3)/108(2)y " 'FFT O(nIn(n)) pour
des polyndmes

— PGCD, Bézout : O(n?)

— calcul de @’V (mod p) ou cout d’un test de Miller-Rabin : en O(In(N))
étapes, donc en O(In(N) In(p)?)

Remarques

— Attention, le cout est plus important si les coefficients sont entiers ou ra-
tionnels.

— Si on tient compte du cout des opérations sur le corps fini de cardinal c. 1l
faut multiplier les couts par O(In(c)) pour +, — et par O(In(c)?) pour les
autres opérations.

— Pour des polyndmes creux, les couts sont estimés en fonction du nombre de
coefficients non nuls.

16.4.2 Algebre linéaire dense

Pour une matrice carrée n, n a coefficients dans un corps fini ol les opérations
se font en temps O(1).

— Addition, soustraction, multiplication par un scalaire, multiplication par un
vecteur : O(n?)

— Multiplication de 2 matrices, pivot de Gauss (décomposition LU, inverse,
déterminant...) : O(n?)

— Multiplication rapide par blocs (Strassen) en O(nlogm/ log@)), que I’on peut
généraliser au pivot de Gauss

Remarques

— Attention, le cout est plus important si les coefficients sont entiers ou ra-
tionnels.

— Pour des matrices creuses, les couts sont estimés en fonction du nombre de
coefficients non nuls.



16.5. CODES LINEAIRES ET POLYNOMIAUX. 199

16.5 Codes linéaires et polynomiaux.

Les corps finis premiers servent dans tous les algorithmes modulaires, on en a
vu par exemple I’intérét pour le PGCD, la factorisation...

Les corps finis premiers et non premiers servent aussi dans le domaine de la
cryptographie et des codes correcteurs d’erreurs, on présente ici ce dernier point.

Références : Demazure, G. Zémor, wikipedia (pour les codes de Hamming
binaires).

On appellera symbole d’information 1’unité de base transmise, qu’on supposera
appartenir & un corps fini K, par exemple pour un bit un élément de K = Z/27Z,
ou pour un octet un élément du corps a 256 éléments K = Fo56 = Fy.

On veut coder un message de longueur k avec des possibilités de détection
et de correction d’erreurs, pour cela on rajoute des symboles calculés a partir des
précédents, on envoie un élément d’un code ayant n symboles.

16.5.1 Le bit de parité.

On prend k£ = 7 bits et n = 8 bits. On compte le nombre de 1 parmi les 7 bits
envoyés, si ce nombre est pair, on envoie 0 comme 8ieme bit, sinon 1. Au final le
nombre de bits a 1 de ’octet (1 octet=8 bits) est pair. On peut ainsi détecter une
erreur de transmission si a la réception le nombre de bits d’un octet est impair,
mais on ne peut pas corriger d’erreurs. On peut aussi dire que 1’octet représente un
polynéme a coefficients dans Z /27 divisible par X + 1.

Exercice : Ecrire un programme Xcas permettant de rajouter un bit de parité
a une liste composée de 7 bits. Puis un programme de vérification qui accepte
ou non un octet selon sa parité. Vous représenterez I’octet par une liste de bits,
avec le délimiteur poly1 [ pour pouvoir effectuer des opérations arithmétiques
polynomiales, et vous effectuerez la vérification de deux manieres, en comptant le
nombre de 1 ou avec I’instruction rem.

16.5.2 Codes linéaires

Définition : On multiplie le vecteur des k symboles par une matrice M a co-
efficients dans K de taille n x k et on transmet I’image. Pour assurer qu’on peut
identifier un antécédent unique a partir d’une image, il faut que M corresponde a
une application linéaire injective, ce qui entraine n > k. On dit qu’un vecteur de n
symboles est un mot du code s’il est dans I’image de 1’application linéaire.

Pour assurer I’injectivité tout en facilitant le décodage, on utilise souvent une
matrice identité k, k comme sous-bloc de la matrice n, k, par exemple on prend
I’identité pour les k premieres lignes de M, on ajoute ensuite n — k lignes.

Pour savoir si un vecteur est un mot de code, il faut vérifier qu’il est dans
I’image de M. On peut par exemple vérifier qu’en ajoutant la colonne de ses co-
ordonnées a M, on ne change pas le rang de M (qui doit étre k) mais c’est assez
couteux. On préfere utiliser une matrice de controle H

re€lm(M)< Hrx=0

Si la matrice M est composée de 1’identité I}, et d’'une matrice C sur ses n — k
dernieres lignes, alors H = (—C, I,,_).
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Exercice : créez une matrice M de taille 7,4 injective. Puis un programme qui
teste si un vecteur est un mot de code et en extrait alors la partie avant codage.
Vérifiez votre programme avec un vecteur M v, on doit obtenir un mot de code.
Instructions utiles : 1dn (matrice identité) ker (noyau d’une application linéaire),
rank (rang), t ran (tranposée), ... Pour créer une matrice, on peut coller les lignes
de 2 matrices A et B par [op (A) ,op (B) ] ouavec blockmatrix.

16.5.3 Codes polynomiaux

Définition : Il s’agit d’un cas particulier de codes linéaires. On se donne un
polynéme g(x) de degré n — k, On représente le message de longueur & a coder
par un polynéme P de degré k — 1. On multiplie P par 2" ~*, on calcule le reste R
de la division de P2z"~* par g. On émet alors Pz"~* — R qui est divisible par g.
Les mots de code sont les polyndmes divisibles par g.

Exercice : écrire de cette facon le codage du bit de parité. Puis une procédure
Xcas de codage utilisant g = X7+ X341 (ce polynome était utilisé par le Minitel).
N.B. on obtient le polyndme X" * sous forme de polynome-liste dans Xcas par
polyl[1,0$(n-k)].

16.5.4 Détection et correction d’erreur

Si le mot recu n’est pas dans I’image de I’application linéaire il y a eu erreur
de transmission. Sinon, il n’y a pas eu d’erreur détectable (il pourrait y avoir eu
plusieurs erreurs qui se “compensent”).

Plut6t que de demander la réémission du mot mal transmis (ce qui serait par
exemple impossible en temps réel depuis un robot en orbite autour de Mars), on
essaie d’ajouter suffisamment d’information pour pouvoir corriger des erreurs en
supposant que leur nombre est majoré par N. Si les erreurs de transmissions sont
indépendantes, la probabilité d’avoir au moins N + 1 erreurs dans un message
de longueur L est 3°7_y_1 () €(1 — €)%, ol € est la probabilité d’une erreur
de transmission, c’est aussi 1-binomial_cdf (L, epsilon, N). Par exemple,
pour un message de 103 caractéres, chacun ayant une probabilité d’erreur de trans-
mission de 1073, si on prend N = 3, alors la probabilité d’avoir au moins 4 erreurs
est de 0.019 (arrondi par exces) :
P (N, eps,L) :=sum(comb (L, k) xeps"kx* (1l-eps) * (L-k),k,N+1,L) :;
P(3,1e-3,10"3)
ou directement 1 -binomial_ cdf (1000, 1e-3, 3).

Exemple : On ne peut pas corriger d’erreur avec le bit de parité.

16.5.5 Distances

La distance de Hamming de 2 mots est le nombre de symboles qui différent.
(il s’agit bien d’une distance au sens mathématique, elle vérifie I’inégalité triangu-
laire).

Exercice : écrire une procédure de calcul de la distance de Hamming de 2 mots.
En Xcas, la fonction s’appelle hamdist.

La distance d’un code est la distance de Hamming minimale de 2 mots dif-
férents du code. Pour un code linéaire, la distance est aussi le nombre minimal de
coefficients non nuls d’un vecteur non nul de I’image. Pour un code polynomial, la
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distance du code est le nombre minimal de coefficients non nuls d’un multiple de
g de degré inférieur a n.

Exercice : quelle est la distance du code linéaire que vous avez créé plus haut ?

Majoration de la distance du code :

La distance minimale d’un code linéaire est inférieure ou égale a n—k—+1 : en effet
on écrit en ligne les coordonnées des images de la base canonique (ce qui revient
a transposer la matrice) et on réduit par le pivot de Gauss, comme 1’application
linéaire est injective, le rang de la matrice est k, donc la réduction de Gauss crée
k — 1 zéros dans chaque ligne, donc le nombre de coefficients non nuls de ces k
lignes (qui sont toujours des mots de code) est au plus de n — k + 1.

Exercice : si votre code linéaire n’est pas de distance 3, modifiez les 3 dernieres
lignes pour réaliser un code de distance 3. On ne peut pas obtenir une distance
n—k+1=4avecn = 7etk = 4 dans Z/2Z, essayez | Essayez sur Z/3Z et
7./57.

N.B. : Pour les codes non polynomiaux, par exemple convolutifs, la distance
n’est pas forcément le parametre le mieux adapté a la correction d’erreurs.

16.5.6 Correction au mot le plus proche

Une stratégie de correction basée sur la distance consiste a trouver le mot de
code le plus proche d’un mot donné. Si la distance d’un code est supérieure ou
égale a 2t + 1, et s’il existe un mot de code de distance inférieure a ¢ au mot donné,
alors ce mot de code est unique. On corrige alors le mot transmis en le remplagant
par le mot de code le plus proche.

Exercice : écrivez un programme permettant de corriger une erreur dans un mot
dans votre code linéaire.

On dit qu’un code t-correcteur est parfait si la réunion des boules de centre un
mot de code et de rayon ¢ (pour la distance de Hamming) est disjointe et recouvre
I’ensemble des mots (K™).

Exercice : votre code linéaire sur Z /27 (celui de distance 3) est-il un code
1-correcteur parfait ?

16.5.7 Codes de Hamming

Soit un code de longueur n, de dimension k, le nombre d’informations supplé-
mentaires est noté m = n — k. Un code de Hamming permet une correction, donc
la distance du code § est (au moins) 3. Si le code est parfait sur K = Fy, on a

dm—1

d—1

(1+n(d—-1)d"=d"=n=

Par exemple si d = 2 et m = 4 alors n = 15. Il n’y a qu’une matrice de
controle possible de taille (15,4) telle que Hz donne la position de I’erreur (en
base 2), elle est obtenue en écrivant les entiers de 1 a 15 en base 2

_ o o o
o= O O
— -0 O
— = = O

1
0
1
1

SO = O =
O =
— ok

1
1
0
1

OO R O
—_ o = O
O = = O
OO O =
_ o o =
OO ==
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on déplace les colonnes de la matrice identité (colonnes 1, 2, 4, 8) en fin pour écrire
H = (—C, I4), le code correspondant est (é“), il permet de corriger une erreur,

on calcule Hx et si le résultat est non nul, on change le bit d’indice Hx en tenant
compte du déplacement des colonnes 1, 2, 4 et 8. En fait, il est plus simple de ne
pas faire ce déplacement de colonnes.

Code systématique :

On repere les indices de bit en commengant a 1
On écrit les indices de bit en base 2
Les bits dont les indices sont des puissance de 2 sont des bits de parité

Les autres bits sont des bits de donnée

A

Les bits de parité sont calculés pour avoir parité paire selon les bits d’indice
respectifs 1 mod 2 pour le bit de parité pl, selon les bits d’indice divisé par
2 valant 1 mod 2 pour le bit de parité p2, etc.

6. Pour corriger une erreur, on corrige le bit dont la position écrite en base 2 a
des 1 1a ou la parité est fausse.

Indice | 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15
pl | x X X X X X X
p2 X X X X X X X X
p4 X X X X X X X X
p8 X X X X X X X X
pl p2 dl p4d d2 d3 d4 p8 d5 d6 d7 d8 d9 dI0 dl1

Autre exemple : le minitel utilisaitd = 2,m = 7,n = 2™ — 1.

16.6 Les codes de Reed-Solomon

Il s’agit de codes polynomiaux qui réalisent la distance maximale possible n —
k + 1. De plus la recherche du mot de code le plus proche peut se faire par un
algorithme de Bézout avec arrét prématuré.

16.6.1 Théorie

On se donne un générateur a de F' et le polynéme g(z) = (z —a)...(z — a?')
(donc n — k = 2t). Typiquement ¢ = 2™ avec m = 8, a est une racine d’un
polyndme irréductible de degré m a coefficients dans Z/2 qui ne divise pas 2! — 1
pour [ diviseur strict de 2" — 1 (pour en construire, cf. le chapitre corps finis 16).
Distance du code

Si la longueur n d’un mot vérifie n < 2 —1, alors la distance entre 2 mots du code
est au moins de 2¢ 4+ 1. En effet, si un polynome P de degré < n est un multiple
de g ayant moins de 2¢ + 1 coefficients non nuls,

2t
P(z) = Zpikxik, i <n
k=1

en écrivant P(a) = ... = P(a?) = 0, on obtient un déterminant de Van der
Monde, on prouve qu’il est non nul en utilisant la condition 7, < n et le fait que la
premiere puissance de a telle que a® = 1 estx = 2™ — 1.
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Correction des erreurs
Soit ¢(z) le polynome envoyé, d(z) le polyndme recu, on suppose qu’il y a moins
de ¢ erreurs

d(z) —c(x) =e(z) = Zakmi’“, v<t
k=1

On calcule le polynome syndrome :

on a donc :

v 2t—1

- So
1 =0

- Z aga'* 7(61%37)% !

avxr —1
k=1

On pose () le produit des dénominateurs (que 1’on appelle polyndme localisateur,
car ses racines permettent de trouver la position des symboles a corriger), on a alors

(a)s(x) =Y oga™ ((@™2) = 1) [] (a¥z-1) (16.1)

k=1 J#k,jE[Lv]

Modulo 22!, I(x)s(x) est donc un polyndme w de degré inférieur ou égal 4 v — 1,
donc strictement inférieur a ¢. Pour le calculer, on applique 1’algorithme de Bé-
zout & s(x) et 2% (dans F,), en s’arrétant au premier reste w(z) dont le degré est
strictement inférieur a ¢ (au lieu d’aller jusqu’au calcul du PGCD de s(z) et 2%%).
Les relations sur les degrés (cf. approximants de Padé et la preuve ci-dessous) don-
nent alors en coefficient de s(x) le polynome [(z) de degré inférieur ou égal a ¢.
On en calcule les racines (en testant tous les éléments du corps avec Horner), donc
la place des symboles erronés.

Pour calculer les valeurs oy, on reprend la définition de w, c’est le terme de
droite de I’équation (16.1) modulo z2t, donc :

w(zr) = Zakaik(—l) H (a¥iz —1)
k=1

J#k.jE[LY]
Donc :
w(a™*) = —aa’™ H (a'"a™" —1)
J#k,j€[1,V]
Comme :

l(x)=(a*z-1) [ (a%z-1)

J#k,jel,V]
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ona: ‘ ' o
I'(a7") = qa™ H (a¥a™"* —1)
J#k.jE(Lv]
Finalement : ,
w(a™")
ap — — -
I'(a=")

16.6.2 Preuve du calcul de !

On avait s(z) avec deg(s) <= 2t — 1, il s’agissait de voir comment la solution
u, v, calculee par Bezout

u(z)r® + v(z)s(z) = r(z) (16.2)
avec arrét prématuré au ler reste r(x) de degré <= ¢t — 1 correspondait a 1’équation
I(x)s(z) = w(z)modz™

avec deg(l) <=tetdeg(w) <=t—1

On a vu que deg(v) <= t. On commence par factoriser la puissance de = de
degré maximal p dans v(z), et on simplifie (16.2) par zP. Quitte a changer v et r,
on se ramene donc a :

u(x)z? P 4 v(z)s(z) = r(x)

avec v(x) premier avec x, deg(v) <=t — p etdeg(r) <=t — 1 — p. On simplifie
ensuite par le pged de v(x) et de r(x) (qui divise u(x) car premier avec  puisqu’on
a déja traité les puissances de ). On a donc, quitte a changer de notation u, v, 7
tels que
u(z)x? P + v(z)s(z) = r(z)

avec v et r premiers entre eux, v premier avec z, deg(v) <=t — p et deg(r) <=
t —1—p(N.B.:p = 0en general)

On observe que [(x) est premier avec x (0 n’est pas racine de ). On raisonne
modulo 2%~P, [ et v sont inversibles modulo %P, donc

s(z) = w(z) *inv(l) (mod 2*7P), s(x) =r(x)*inv(v) (mod z*P)
donc
w(z)xinv(l) = r(z)*xinv(v) (mod z*7P) =  w(zx)xw(z)=r(z)xl(z) (mod z*P)

donc w(x) * v(x) = r(z) = I(z) a cause des majorations de degres

D’autre part par construction w(z) est premier avec [(x) (car chacun des fac-
teurs de [(x) divise tous les éléments de la somme définissant w(z) sauf un),
donc I(z) divise v(x), et comme v(z) est premier avec r(x), on en déduit que
v(xz) = Cl(z) ou C est une constante non nulle, puis 7(z) = Cw(x).

Bezout donne donc (apres simplifications du couple v(x), r(z) par son pged)
le polynome localisateur a une constante pres (donc les racines et les positions des
erreurs), et on peut calculer les valeurs des erreurs avec v et r car la constante C' se
simplifie.

16.6.3 Avec Xcas

Ouvrir la session Aide->Exemples—>crypto->reed_s



Chapitre 17

Factorisation des entiers et
primalité.

Les principaux algorithmes utilisés dans Xcas sont les suivants :

— la division : pour les nombres premiers plus petits que 10000, stockés dans
une table. Cela permet de factoriser les entiers plus petits que 100 et de
détecter les premiers, on teste si k£ divise N pour k£ dans la table tel que
k%? < N. Cela permet la factorisation partielle des entiers plus grands. Le
temps d’exécution est proportionnel au nombre de premiers dans la table
plus petits que /N, multiplié par un facteur In(V) pour la factorisation
partielle.

— Le crible d’Eratosthéne permet de trouver la liste des premiers plus petits
qu’une valeur donnée n. On écrit tous les entiers dans une table, on barre
les multiples de 2, puis les multiples du premier entier non barré (qui est
premier), puis etc. et on s’arréte lorsque le premier entier non barré au carré
est strictement plus grand que n. On montre facilement que la complexité
de crible (n) est celle du nombre de cases que 1’on barre dans la boucle
for (j:=px*p; j<=n; j+=p) elle est majorée par

nn n

L
2375 " pn

ol py, est le dernier nombre premier inférieur ou égal a \/n, que I’on peut
facilement majorer par O(nIn(n)) puisque la somme des inverses des pre-
miers est inférieure a la somme des inverses jusque /n. Une analyse plus
fine donne une majoration en O(nIn(In(n))), en pratique 1’obstacle prin-
cipal au crible reste la taille mémoire nécessaire au calcul qui empéche de
dépasser des valeurs de n de I’ordre du milliard.

— le test de pseudo-primalité de Miller-Rabin (voir le manuel de program-
mation de Xcas) : effectué pour 20 bases a, il donne en cas de réussite la
primalité pour les entiers plus petits que 10'4, au-dela le nombre est tres
probablement premier (moins de 1/42° malchance d’avoir un non premier
au sens ol le nombre de bases a < p qui passent le test alors que le nombre
p n’est pas premier est plus petit que p/4). Si on veut certifier qu'un nombre
est premier, on peut utiliser le test de Pocklington (voir la section dédiée) ou
le test APRCL via PARI.

205
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— laméthode p de Pollard qui permet de trouver les*“petits” facteurs d’un entier
N (plus petits que 100 environ). Cette méthode est détaillée plus bas. La
commande ifactor de PARI permet de détecter des “petits” facteurs de
plus grande taille par la méthode des courbes elliptiques (ECM, cf. Cohen
par exemple). Pollard-p et ECM sont des méthodes de factorisation de type
I, dont le temps d’exécution est fonction de la taille du plus petit facteur de
I’entier a factoriser (supposé non premier).

— le crible quadratique qui permet de factoriser en un temps raisonnable les en-
tiers jusqu’a 107" environ. Une esquisse de cette méthode est présentée plus
bas. Cette méthode est dite de type II, son temps d’exécution est fonction de
la taille de I’entier.

crible (n) :={
local tab,prem,p;
tab:=seq(3j, J,0,n);
prem:=[1];
tab[0]=<0; tab[1]=<0;
p:=2;
while (p*p<=n) {
for (J:=p=*p;Jj<=n; j+=p) {
tab[j]=<0;
}
p:=p+1;
//afficher (tab);
while ((p*p<=n) and (tab[pl]l==0)) {
p:=p+l;

}
for (j:=2;j<=n;j++) {
if (tab[]j]!=0) {
prem:=append (prem, j) ;

}

return (prem) ;

bes
crible (100)

2,3,5,7,11,13,17,19, 23,29, 31,37, 41, 43, 47, 53,59, 61, 67, 71, 73,79, 83, 89, 97]

17.1 Le test de primalité de Pocklington.

Théoreme 33 Soit N > 1 entier. S’il existe deux entiers a et q tels que
— q est un facteur premier de N — 1 plus grand que /N — 1,
- a¥ 71 =1 (mod N)
— aWN=1/9 _ 1 est premier avec N

alors N est premier.
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Preuve : Si N n’est pas premier, alors il a un facteur premier p < +//N. Donc q et
p — 1 sont premiers entre eux (car g est premier et ¢ > p — 1). Soit u I’inverse de
gmodulo p — 1. Alors 1 = a™ =1 (mod p) car p divise N. Donc

1=a"""D  (mod p) = (a")N=V/0 (mod p) = oV D/ (mod D)

d’apres le petit théoréme de Fermat. Ceci contredit le fait que ¥ —1/9 — 1 soit
premier avec N.

Le couple (a,q) est alors un certificat de primalité pour N. Le probleme
c’est que trouver a, g peut étre tres difficile voire impossible. Mais il existe une
généralisation de ce théoreme qui est plus facile a réaliser

Théoreme 34 Supposons que I’on sache factoriser N — 1 = AB comme produit
de deux entiers premiers entre eux avec A > /N dont la factorisation en produit
de facteurs premiers est connue. Si pour tout facteur p de A il existe un entier a,

tel que ai,v_l =1 (mod N) et a}(,Nfl)/p — 1 et N sont premiers entre eux, alors
N est premier.

Preuve : soit v un facteur premier de N. Soit p premier divisant A et p® la plus
grande puissance de p divisant A. On va montrer que v = 1 (mod p€). Par le
lemme chinois on en déduirav = 1 (mod A) puis v > v/N ce qui est impossible
pour au moins un facteur premier de V.

Montrons donc que v = 1 (mod p€). Soit b = CLZ(,]\FI)/]De (mod v). Alors b*° =1

mod v) puisque v divise N et b*° " = a(N_l)/p mod v 1 (mod v) puisque
( puisq p puisq
az(,N_l)/ P _ 1 et N sont premiers entre eux. Donc I’ordre de b modulo v est p©, et

p® divise v — 1 CQFD.

Ce test nécessite de savoir factoriser N — 1, au moins partiellement. Pour des
N grands, cela peut nécessiter de certifier que les facteurs obtenus sont eux-méme
premiers, ce qui peut nécessiter une sorte d’appel récursif du test. C’est I’étape
difficile, la recherche des a, n’est pas un blocage en pratique.

17.2 La méthode p de Pollard

Théoreme des anniversaires : la probabilité que n éléments pris au hasard
parmi N soient distincts 2 a 2 pour n = a\ﬂN )) et N — oo est équivalente a
e~ /2 et peut donc étre rendue arbitrairement petite.

En effet, cette probabilité vaut

1 2 n—1

P=1(1- )1 = )(1-

donc
n—1

~In(P) =) —In(1 - %)
k=0

on reconnait une méthode de rectangles pour approcher [ —In(1 — ¢), fonction
croissante positive sur R* d’ou I’encadrement

—In(l — —=)dt < —In(P) < —In(l1 - —)dt
| -mi- @< —me) < [ -mo- )
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On intégre par parties, en posant —1 = (N — t)’

/—ln(l—]ir)dt:(N—t)ln(l—]f[)—l—/ dtz(N—t)ln(l—%)—l—t

Sit/N = o(1) la primitive vaut :

d’ou le résultat annoncé.

Application : si n est composé, on prend des entiers modulo n générés par une
suite récurrente xx 1 = f(xx) (mod n), on espére qu’ils ont de bonne propriétés
de répartition, et on regarde s’ils sont distincts modulo p ot p est le plus petit facteur
de n. Il suffira d’en générer O(,/p) pour avoir une bonne proba d’en trouver deux
égaux modulo p. Comme on ne connait pas p, le test d’égalité modulo p se fait en
calculant le pged de n et de la différence des 2 entiers modulo n, qui doit étre non
trivial. La fonction f peut par exemple étre z — 2> + 1 (ou 22 — L ou 22 + 3) .
On ne teste pas toutes les différences de paires d’entiers générés, car ce serait trop
long, mais les xo), — x pour k = 1, 2, ... ce qui suffit car la suite xj, est ultimement
périodique (le dessin d’une suite ultimement périodique est un p d’ou la méthode
tire son nom). Le calcul nécessite donc O(/p * In(n)?) opérations (ce qui est
toujours mieux que la division triviale car p < \/n).

17.3 Le crible quadratique

On cherche des relations 22 = 32 (mod N), en espérant trouver un facteur de
N en calculant pged(z — y, V). Probleme trop difficile, a la place on va essayer de
factoriser sur une base de "petits" nombre premiers des xf — N pour z proche de
v/N (nombre friable). La taille de la base dépend de la taille de N. La recherche
de x? se fait par produit de z; tel qu’il n’apparaisse que des carrés de la base des
petits nombres premiers, ce qui s’obtient en résolvant un gros systeéme linéaire a
coefficient dans Z/27Z. Pour trouver les x; on utilise un crible : sachant que si on
a une solution de 22 — N = 0 (mod p), alors x + p, = + 2p, etc. le seront aussi,
on a facilement les x tels que > — IV est divisible par p a partir des 2 racines car-
rées de N modulo p si elles existent (sinon on ne met pas ces racines dans la base
de petits premiers !). Le crible consiste a incrémenter de log(p) tous les éléments
d’un tableau dont I’indice correspond & un z tel que x> — N est divisible par p.
Lorsqu’on a parcouru tous les premiers de la base de nombres premiers, on regarde
dans le tableau les valeurs assez grandes vont correspondre a des possibilités d’en-
tiers friables, on factorise alors les {L‘ZQ — N correspondants pour avoir des relations.
Deés qu’on a k+une marge de sécurité (par exemple 20 ou 50) relations ou k est le

1. Il n’existe a ma connaissance pas de résultat sur pourquoi ces choix de f donnent des entiers
bien répartis par rapport au hasard
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nombre de premiers de la base on est sur qu’on trouvera une vingtaine ou une cin-
quantaine de relations 22 = y? (mod N). Comme chaque relation a une chance
sur 2 de donner un facteur de NV, on pourra factoriser N, sauf malchance vraiment
exceptionnelle !

17.3.1 Recherche de racine carrée modulo p

Pour trouver les solutions 2 de 22 — IV divisible par p, il faut calculer les racines
carrées de N modulo p. On proceéde comme suit :

— sip=2,alors VN = N

— sip+1=0 (mod 4), si N estun carré alors N?*»~1/2 = 1 (mod p) donc
+ N (P+1)/4 (mod p) est la racine cherchée (calcul effectué par 1’algorithme
de la puissance rapide).

— sinon on cherche le pged de 2 — N avec powmod(z+7, (p—1)/2, p, 2°—N)
ou r est aléatoire, il y a une chance sur 2 que le pged soit de degré 1.
Si p est assez petit (disons p < V231), il est plus rapide de tester les carrés
modpde k = 1,2,3,...,(p — 1)/2. Comme (k + 1) = k> + 2%k + 1
(mod p), cela se résume a faire un shift (*2) une addition, un test si > p et
dans ce cas une soustraction, puis un test d’égalité avec IV, le tout avec des
entiers courts (32 bits) ce qui est tres rapide.
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Chapitre 18

Factorisation des polynomes.

On présente ici quelques algorithmes utilisés pour factoriser un polynéme a
coefficients entiers, pour la recherche de racines approchées d’un polynoéme, cf. la
section 21.6. Pour un polyndme en une variable, cele se fait en plusieurs étapes :
on commence par se ramener a un polyndéme P dont tous les facteurs sont de mul-
tiplicité un, ensuite on factorise P dans Z/pZ (par la méthode de Berlekamp ou
Cantor-Zassenhauss), puis on remonte a Z/p*Z pour k suffisamment grand (en
fonction de la borne de Landau sur les facteurs de P), et on recombine enfin les
facteurs modulaires pour trouver les facteurs de P. Lorsque P a plusieurs vari-
ables, on utilise une méthode analogue a celle permettant de trouver le pged de
polyndmes a plusieurs variables.

Rappel
Le pgcd des coefficients d’un polyndme est appelé contenu de ce polyndme. Un
polyndme est dit primitif si son contenu est égal a 1.

18.1 Les facteurs multiples
Etant donné un polynéme P  coefficients entiers, on cherche a écrire :
k
P =11, P}

ou les Py n’ont pas de facteurs multiples et sont premiers entre eux deux a deux.
Comme on est en caractéristique 0, cela revient a dire que pged(Py, Pj) = 1 et
pgcd(Py, P;) = 1. Bien entendu on va utiliser la dérivée de P dans I’algorithme
de recherche des P, :
n
k—1 j
P = kPPf P
k=1
Soit G le pgcd de Petde P'.Ona:

G = Hz:lplf_la
en effet G divise P et P’ :
P P&
Wi=5 =TGP, Zi= g = kBILaP,

k=1

211
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il s’agit de vérifier que W et Z; sont premiers entre eux. Soit F' un facteur irré-
ductible du pged de W7 et Z3, alors F' divise I'un des P, appelons P, ce facteur.
Comme F divise I1;;, P; si k # [, on en déduit que I divise le dernier terme de la
somme de 7, ¢’est-a-dire que F divise [P/TI;.; P; donc F divise P/ puisque les
Py, sont premiers entre eux. Donc P, et P/ ont un facteur en commun, ce qui est
contraire aux hypotheses.

On pose alors :

Yi=2Z1—-Wi =Y (k= 1)PIuP
k>1

On définit alors par récurrence des suites de polyndmes W,,, Y;, et G,,, par :

- G, = pged(Wh,, Yi)

- m+1 = Wm/Gm et Ym+1 = Ym/Gm - Wyln_l,_l
On va montrer que F,,, = G,,. Commengons au rang n = 1, on voit que P; divise
Y1 (puisqu’il est commun a tous les II;..; P; car k > 1) et divise W7. Etc’est le seul
facteur commun, car tout autre facteur irréductible serait un diviseur d’un P, pour
l > 1, donc diviserait (I — 1)P/II; 4 j~1P;, donc diviserait /. Le raisonnement
en un rang quelconque est identique, les polyndmes sont donnés par :

Gm = Py Win = Wi Phy Yo = Y (k = m) Pl 21 P

k>m

Lorsqu’on programme cet algorithme, le test d’arrét est G,,, = 1.

Square-free factorisation (Algorithme de Yun)
Argument : un polyndme primitif P a coefficients entiers (ou dans Z[i] ou dans un
corps de caractéristique nulle).
Valeur renvoyée : une liste de polyndmes P, telle que P = H}gzlP,f.

1. Initialiser la liste résultat a liste vide.

2. Initialiser W a P et Y a P'. Calculer le pged G de W et Y et simplifier W
et Y par leur pged puis poser Y =Y — W',

3. Boucle tant que Y # 0.
4. Calculer le pged G de W et Y. Ajouter G a la liste résultat.

5. Simplifier W et Y par G, puis poser Y = Y — W' et passer a I’itération
suivante.

Remarque : lorsqu’on veut factoriser un polyndme a coefficients modulaires, il
faut aussi se ramener a un polyndéme sans facteurs multiples mais on ne peut pas
utiliser cet algorithme tel quel car la caractéristique du corps n’est pas nulle.

Exemple :

Factorisation sans facteurs multiples de P(X) = (X3 — 1)(X + 2)2(X? + 3)3,
En mode interactif avec un logiciel de calcul formel, effectuons 1’étape d’initiali-
sation :

W:=normal ((x"3-1) x (x+2) "2x (x"2+3) *3);

Y:=diff (W, x);

G:=gcd (W, Y);
XN54+24xM+6xx"3+12xx"2+9%x+18
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W:=normal (W/G) ;
XN6+2%xXM5+3x XM 4454 N 3+-24X"2+-3%xX—6

Y:=normal (Y/G) ;

Y:=normal (Y-diff (W, x));
S5xx7"5+8%x"M4+34x"3+-5%x"2+-8%x—3

On vérifie bien que W = (z + 2) * (23 — 1) * (22 + 3) est le produit des facteurs
P;. On entame maintenant la boucle :

G:=gcd (W, Y);
x"~3-1 -> P1

Y:=normal (Y/G);
W:=normal (W/G) ;
Y:=normal (Y-diff (W, x));
2%X"N2+4%x
G:=gcd (W, Y);

X+2 -> P2
Y:=normal (Y/G) ;
W:=normal (W/G) ;
Y:=normal (Y-diff (W, x));

0
G:=gcd (W, Y);

xX"2+3 -> P3

puis W = 1etY = 0 et le prochain GG vaut 1, on a bien trouvé tous les facteurs F;.

18.2 Factorisation en une variable

On suppose maintenant qu’on veut factoriser un polyndme P sans facteur
multiple (et primitif). En général on commence par simplifier P par ses facteurs
linéaires (détectés avec 1’algorithme présenté dans le premier article de cette série).
On commence par chercher un nombre premier p tel que P dans Z/pZ conserve
le méme degré et reste sans facteur multiple (donc pged(P, P')=1 dans Z/pZ), ce
qui est toujours possible (il suffit de prendre p plus grand que le plus grand entier
apparaissant dans 1’algorithme du sous-résultant pour calculer le pged de P et P’
dans 7).

Convention
Tous les polyndmes ayant leurs coefficients dans un corps fini sont supposés avoir
comme coefficient dominant 1 lorsque le choix existe (par exemple les facteurs
d’un polyndéme modulo p).

18.2.1 Factorisation dans Z/pZ[X]|

On suppose qu’on a un polyndme P a coefficients dans Z /pZ sans facteur mul-
tiple. Il s’agit de factoriser P dans Z/pZ[X]. Il existe essentiellement deux straté-
gies, ’'une commence par factoriser par groupes de facteurs de méme degré puis
casse les facteurs et 1’autre plus directe a base d’algebre linéaire modulaire (méth-
ode de Berlekamp). Dans les deux cas, on utilise le fait que si F' est un polynéme,
alors les polyndomes a coefficients dans Z/pZ modulo F' forment un anneau A qui
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est aussi un espace vectoriel sur Z/pZ de dimension le degré de F' (si F est irré-
ductible, alors A est un corps). On s’intéresse alors aux propriétés de 1’application
@ :x € A~ zP. On observe d’abord que cette application est une application
linéaire. Cela découle du petit théoréme de Fermat pour ¢(Ax) = A\p(x) et de la
formule de Newton et de la primalité de p pour p(x + y) = p(z) + p(y).
Calcul de ¢

Pour mettre en oeuvre ces algorithmes, on commence par déterminer la matrice
de I’endomorphisme ¢ : z +— P dans Z/pZ[X] (mod P(X)) muni de sa base
canonique {1, X ..., Xdeg(P)_l}.

18.2.2 Distinct degree factorization

Cette méthode consiste a détecter les groupes de facteurs ayant un degré donné
(distinct degree factorization). Si nécessaire, on utilise ensuite un autre algorithme
pour casser ces groupes. On utilise ici les propriétés des itérées de I’application
linéaire ¢ sur des espaces vectoriels de corps de base Z/pZ. On va déterminer le
produit P de tous les facteurs de P de degré k en calculant le pged de P et de
X@) — X dans Z/pZ[X].

Pour k = 1, X? — X est le produit des X — k pour tout k € Z/pZ par le petit
théoreme de Fermat (k? = k (mod p)), donc le pged de P et de X(P') — X dans
Z/pZ[X] est le produit des facteurs de P de degré 1.

Pour £ > 1, le raisonnement se généralise de la maniére suivante : on con-
sidere un facteur irréductible F'(X') de P de degré k et le corps K = (Z/pZ)[Y]
(mod F(Y)). Le corps K est un corps fini, c’est aussi un espace vectoriel sur
7./pZ de dimension k, donc K posséde p* éléments et K * est un groupe multipli-
catif & p¥ — 1 éléments, donc tout élément de K* vérifie I’équation 2P"~1 = 1 donc
tout élément de K vérifie z") = z. En particulier pour z = Y’ (mod F(Y)) on
trouve que Y®*) =y (mod F(Y)) donc F(X) divise X@) — X dans 7] pZ.

Réciproquement, si on se donne un facteur irréductible F' qui divise X X ,
soit K le corps correspondant a F', alors le noyau de 1’application linéaire

k
zeK—al —xzecK

est K tout entier, car Y = Y7 (mod F') entraine (YQ)(pk) =Y? = (ka)2 =
Y? (mod F) et de méme pour les autres puissances de Y qui, avec Y = 1 égale-
ment dans le noyau, forment une base de I’espace vectoriel K sur Z/pZ. Donc le
nombre d’éléments de K est inférieur ou égal au degré du polyndome X X
(puisque X (P*) — X est divisible par X — x pour tout x € K), donc le degré de F'
est inférieur ou égal a k. (En fait f, le degré de F', doit diviser k, en effet si g et r
sont le quotient et le reste de la division de & par f, X = X?" (mod F) = X?"™"
(mod F) = XP" (mod F) le polyndme 27" — x admet alors p/ racines dans le
corps ce qui n’est possible que si » = 0 car sinon son degré p” serait trop petit
p" < ph).

Donc P, est égal au pged de P/II;; P; avec X7 - X.

Algorithme distinct degree factorization
Argument : un polynéme P a coefficients entiers sans facteur multiple et primitif.
Valeur renvoyée : la liste L des produits des facteurs irréductibles et du degré cor-
respondant de P (ordonné par ordre croissant de degré).
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On commence par initialiser L a vide et un polyndme auxiliaire () a X (il contien-
k . . , .

dra les valeurs de X?* — X (mod P)), on fait une boucle indéfinie sur k com-

mencant a 1 et incrémenté de 1 a chaque itération

Si k est strictement plus grand que le degré de P divisé par 2, on rajoute le
couple (P,degre(P)) a L et on renvoie L
On remplace @ par QP (mod P) en utilisant le calcul de ¢ modulo P
On calcule le pged G de ) — X etde P.
— Si G vaut 1, on passe a I’itération suivante
On rajoute le couple (G,k) ala liste L et on remplace P par le quotient de P
par G.

Exemple :
Factorisation en degré distincts de (X2 + X + 1)(X* — X + 1) dans Z/5Z. On
regarde d’abord si P reste sans facteur multiple apres réduction modulo 5.

P:=normal ( (x"3+x+1) x (x"4-x+1) mod 5);
gcd(P,diff (P, x));
1 mod 5 -> ok P est sans facteur multiple
Pl:=gcd (P, (x"5-x)mod 5);
(1 mod 5)*x -2 mod 5 -> P1
P:=normal (P/P1);
P2:=gcd (P, (x"(5°2) —x)mod 5);
1 mod 5 -> pas de facteur de degre 2
P3:=gcd (P, (x"(5°3) —x)mod 5);
(X"6+2*x"5+x"2+x+2) mod 5

Donc P admet 3 facteurs dans Z/5Z : un de degré 1 (x — 2) et deux de degré 3
(dont le produit est 28+ 225 + 22 + 1+ 2).
Le méme calcul dans Z/7Z donne

P:=normal ( (x"3+x+1) * (x"4-x+1) mod 7);
gced(P,diff (P, x));

1 mod 7 -> ok P est sans facteur multiple
Pl:=gcd (P, (x*7-x)mod 7);

1 mod 7
P2:=gcd (P, (x"(7"2)-x)mod 7);

1 mod 7

P3:=gcd (P, (x"(7"3)—-x)mod 7);
(x"3+x+1) mod 7

donc P possede un facteur de degré 3 modulo 7, donc le facteur restant de degré 4
est forcément irréductible.

On remarque sur cet exemple que 7 est plus intéressant que 5, car la factorisa-
tion modulo 7 donne moins de facteurs (a recombiner pour trouver la factorisation
dans Z) et la factorisation est compléte modulo 7 alors que modulo 5 il faut casser
le facteur de degré 6 en deux facteurs de degré 3. La plupart des algorithmes de
factorisation effectuent la factorisation en degré distinct modulo plusieurs entiers
(ce qui peut de plus étre parallélisé) et choisissent le meilleur.
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18.2.3 La méthode de Cantor-Zassenhaus

Cet algorithme sert a casser des groupes de facteurs de méme degré, c’est une
méthode probabiliste. On suppose donc qu’on a un produit P d’au moins deux
facteurs irréductibles de degré d a casser. Soit D I'un des polyndmes irréductibles
de degré d a coefficients dans Z/pZ, et soit K = Z/pZ[Y] (mod D(Y')),ona:

XP' — X = Tpex (X — a)

puisque le corps K possede p? éléments tous racines de 1’équation X P =X,
- R A d
On considere un polyndme 7" non constant, et le polyndéme 77 — T'. En rem-
placant X par 7' ci-dessus, on en déduit :

TV — T =Taex (T — @)
Donc pour tout élément 5 € K = Z/pZ[Y] (mod D(Y)),on a

(T = T)(8) = Maek (T(B) — ) = 0

Donc TP — T est divisible par X P X (puisque toutes les racines du second sont
racines du premier), donc est divisible par tout polyndme irréductible de degré
inférieur ou égal a d a coefficients dans Z/pZ. Comme

pdfl Pd

™ T =TT 1)

+1) (18.1)

et que ces trois facteurs sont premiers entre eux, on en déduit que tout polyndme
irréductible de degré inférieur ou égal a d a coefficients dans Z/pZ divise 1’un des
trois facteurs ci-dessus. Pour casser P, I’idée consiste alors a calculer le pged de P

d
et T — 1 pour un polynéme pris au hasard. On sait que P divise le produit des
3 termes de (18.1), et on espere que les facteurs irréductibles de P ne diviseront
pas tous le méme terme.

On va montrer que si 7" est un polynome de degré < 2d — 1 choisi au hasard, la
probabilité que deux facteurs irréductibles de P ne divisent pas TP" — T est proche
de 0.5. Soient donc A et B deux facteurs irréductibles de P de degré d. D apres
I’identité de Bézout, tout polyndme 7' de degré < 2d — 1 s’écrit de maniere unique
sous la forme :

T =AU+ BV (18.2)

avec degre(U < d — 1) et degre(V < d — 1) et réciproquement une combinaison
linéaire de cette forme est un polyndéme de degré < 2d — 1. Choisir 7" au hasard
revient donc a choisir un couple (U, V') de polyndmes a coefficients dans Z/pZ
au hasard et de mani¢re indépendante. D’autre part, A et B étant de degré d, on
sait que dans K = Z/pZ[Y] (mod D(Y')) ces polyndmes admettent d racines.

Soit donc « [respectivement 3] une racine de A [resp. B] dans K. Alors A divise
d_ d_ d_
T% — 1 si et seulement si T(a)% = 1 (et de méme pour B et [3) car T% —

1 a ses coefficients dans Z/pZ (et non dans K'). En appliquant (18.2), A divise

p -1 . .
T = —1sietseulement si :
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Le premier terme de cette égalité est une constante égale a1l ou -1, le second a
p

une probabilité proche de 0.5 (égale a

irréductible, V («) décrit K lorsque V' decrlt les polynomes de degre <d-—1.De

d
méme, B a une probabilité proche de 0.5 de diviser T"2 —1,etces?2 probabilités

sont indépendantes puisque U et V' le sont, donc la probabilité que soit A soit B
d

divise divise 7"~ — 1 est proche de 0.5.
Algorithme de Cantor-Zassenhaus
Argument : Un polyndme P a coefficients dans Z/pZ de degré k dont tous les fac-
teurs irréductibles sont de degré d.
Valeur renvoyée : la liste des facteurs irréductibles de P.

— Si k = d renvoyer une liste contenant P.

— Déterminer un polyndme 7" aléatoire de degré inférieur ou égal a 2d — 1 et
de coefficient dominant 1. Calculer le pgcd D de P et de TW'-D/2 _ 1 si
le degré de T est égal a 0 ou a k recommencer cette étape.

— Appeler récursivement cet algorithme avec 7" et P/T et renvoyer la liste
réunion des deux listes renvoyées.

Exemple :

Cassons le polyndme de degré 6 obtenu dans 1’exemple précédent (modulo 5).
Donc P := (28422’ +224+2+2) (mod 5)etd = 3,2d—1 =5, (p?—1)/2 = 62.
On choisit au hasard un polyndme de degré inférieur ou égal a 5, par exemple
T = 2* —23 4+ +1, puis on calcule 752 modulo P ce qui donne (2 + 23422 +1)
(mod 5) puis le pged de 762 — 1 et de P qui vaut 23 + x + 1 (mod 5), on a donc
cassé P en deux. En prenant T := z* — 23 4 2 + 2, on trouve 7%2 = 1 (mod P),
donc ce 1" n’aurait pas permis de casser P.

18.2.4 La méthode de Berlekamp

Cette méthode permet de factoriser un polyndme sans facteurs multiples, elle
peut aussi servir a casser des groupes de facteurs de méme degré. Ici on travaille
dans I’anneau des polynomes a coefficients dans Z/pZ modulo le polynome P et
on s’intéresse au noyau de ¢ — Id (ol ¢ :  — xP). On suppose que P = Y F;
ou les F} sont irréductibles et premiers entre eux. On va montrer que le noyau de
¢ — Id est composé des polyndmes () tels que Q (mod F}) est constant (dans
Z/pZ) pour tout j.

Si @ (mod F;) = s; € Z/pZ, alors QP (mod F}) = 5] = s;, donc par le
théoreme des restes chinois, @ = QP (mod P).

Réciproquement, si QP — @ = 0 (mod P), en utilisant la factorisation :

XP = X =Ujez/pz(X —7)

onen tire P divise Q¥ —Q = ;7,7 (Q(X) —j), donc F} divise I'un des facteurs
et Q(X) (mod F}) € Z/pZ. Le noyau de ¢ — Id est donc un espace vectoriel de
dimension n, le nombre de facteurs irréductibles de P et possede donc p™ éléments
(en effet pour tout n uplet de s;, on peut construire un polyndéme () du noyau par
le théoreme des restes chinois en posant ) (mod F}) = s;).

L’intérét du noyau de ¢ — Id est qu’on peut le calculer sans connaitre les Fj.
Une fois ce calcul fait, voyons comment on peut remonter aux [£%. On connait
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déja la dimension du noyau donc le nombre de facteurs irréductibles. De plus, on
remarque que le polynome constant 1 est un élément du noyau qu’on appellera
T1, on note alors 75, ...,T;, les autres polyndmes unitaires d’une base du noyau.
Ensuite, on calcule le pged de P avec Ty — j17 pour j € Z/pZ. On sait que
Ty = s (mod F}), donc pged(P, Ty — jT7) est égal au produit des facteurs
F}, tels que so, = j7T7. L'un au moins des pgcd calculés est non trivial car sinon
Ty = T1 (mod Fj) pour tout j donc 75 = T4. Si on a de la chance tous les s ;
seront distincts et les pgcd non triviaux de P avec T — j17 donneront les F},. Sinon
il faudra continuer avec 75 — 577 etc.
Exemple :

Revenons sur la factorisation de P := (25 + 225 + 22 + 2 + 2) (mod 5). Com-
mengons par calculer la matrice de ¢ dans la base {1,z, 22, ..., 2°}. On a évidem-
ment p(1) = 1 et p(x) = 25, puis p(2?) = 219 = 25 + 2* — 223 + 2 (mod P),
puis en multipliant par x° et en divisant par P, o(2%) = —2* 4 223, de la méme
maniére on obtient p(z1) = —2° + 22 + 23 — 22 — 2 et p(2°) = 23 + 2% — 7.
La matrice de ¢ est donc :

10 0 0 -2 0
00 1 0 0 -1
00 0 0 -1 1
M= 00 -2 2 1 1
00 1 -1 2 0
01 1 0 -1 0

On calcule ensuite le noyau de ¢ — I'd (comme matrice a coefficients dans Z/57),
on obtient une base du noyau en prenant par exemple les vecteurs (—1,0,0,0,0,0)
et (0,0,—1,—1,0,—1). Donc le polyndme P possede 2 facteurs dans Z/5Z[X].
Pour déterminer les facteurs, on calcule le pged de P avec le polyndme 75 — s ou
Ty, = —x — 2% — 22 correspond au 2&me vecteur de la base du noyau. On obtient
pour s = 0 un pcgd non trivial (23 +x + 1), ce qui permet de calculer les 2 facteurs.
Si on avait essayé d’autres valeurs de s, pour s = 1 on obtient comme pgcd 1, pour

s = 2 on trouve le 2eme facteur 2> + 222 — = + 2.

18.2.5 Remontée (Hensel)

Il s’agit de passer d’une factorisation de P dans Z/pZ[X] a une factorisation
de P dans Z/p* Z[X], 1a méthode est analogue a celle de 1’algorithme EZGCD de
calcul de pgcd de polyndmes.

On suppose donc que

P=1;_,1P; (mod p)

ol les P; sont premiers entre eux deux a deux dans Z/pZ. Il s’agit de trouver des
polynémes P;; = P; (mod p) tels que

P =11}, Pj; (mod p")
Commencons par le cas k = 2. On pose

Pjs = P; +pQ; = P; (mod p)
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On a alors :
P = I} P, (modp?)=1II'_ (P +pQ;) (mod p?)

n
= II7_, P +PZQij¢ij (mod p?)
j=1

Donc :
" P —1I7_, P
j=1
On est ramené a résoudre une identité de Bézout généralisée. On montrera dans
I’appendice le :

Théoreme 35 (Identité de Bézout généralisée) Soit Py, ..., P, (n > 2) des polynomes
premiers entre eux deux a deux modulo p. Alors pour tout polynéme Q, il existe des
polynémes Q1 ..., Q. tels que :

> Qs Py =Q (mod p)

J=1

On a donc réussi a remonter 1’égalit¢ P = IIP; (mod p) a P = IIP;»
(mod p?). Le passage de P = IIP;; (mod p') a P = IIP;;41 (mod p'*t) est
identique, on a :

Pjij1 = Pu+1'Q;
ol les Q; sont les solutions de I’identité de Bézout généralisée avec :

0= P — H;;Zle’l
p

Lorsqu’on programme cet algorithme (cf. I’appendice), on calcule une foi