Résoudre un systéme 2 x 2

¢ On considere un systéeme linéaire (S) a 2 équations et 2 inconnues x et y. On va détermi-
ner I’ensemble des solutions de ce systéme par la méthode du pivot de Gauss.

o Représentation informatique :

ax+by=u a b u

cx+dy=v d v

* L'ensemble des solutions sera représenté par une liste de vecteurs de taille 2 (array a
1 dimension) :

)

sera représenté par la matrice 2 x 3 :

* Le systéeme {

— pas de solution : liste vide,

. . . . X0
— unique solution (xy, o) : 1a liste ne contient que y ] ;
0
. X x . . X X
— solutions de la forme | °| + ¢|""| :laliste contient | | et | '|;
Yo N Yo n
. . . 0 0
— tout couple (x, y) est solution : la liste contient ol’ lo et 1l

¢ Premiére étape du pivot de Gauss (x : coefficient non nul, ? : coefficient quelconque) :
* Si C; contient un coefficient non nul alors quitte a échanger L; et L, on obtient :

x* 2 2
2 2 2

' o ) * 22
puis (opérations sur les lignes) M; = [0 2 2

* Si C; est nulle et C, contient un coefficient non nul, alors quitte a échanger L; et L,

on obtient :
0 = 2 ) L ) {0 = ?
o 2 o|Puis (opérations sur les lignes) M, = 0 0 2
. 0 0 ?
e Si C; et Cy sont nulles, ona My = [0 0 ?] .

/\ Rappel : tester la nullité d'un flottant n’a pas de sens. La condition x = 0 est remplacée
par |x| < € avec € « assez petit. »



a+0 b u|.

¢ Résolution du cas M; = e d=0etv+0:pasdesolution;

0 d v|’
L . |[(u=bvid)/a]
d # 0 : unique solution ld ;
e d=0etv=0:solutions Oa +t —bl/a .
0 b0
o Résolution du cas M, = [ 0 z)t Z : * v #0:pasde solution;
¢ v =0:solutions +t 1
S ulb 0
£ . 0 0 u .
¢ Résolution du cas M, = 00 v e u#0ouv#0:pasdesolution;
e u=v=0:tout couple (x, y) est solution.
Remarque. La mise en ceuvre sera faite en TP. l

Application : régressions linéaires

¢ On considere des points du plan M; de
coordonnées (x;,y;) avec 1 < y < n et on
cherche une droite &2 : y = ax + b qui passe
au plus pres de ces points. Une méthode
consiste a choisir a et b de sorte que la quan-
tité : "

n
fla,b)y= 3 (ax; + b-y)*

i=1

soit minimale.
¢ On dérive par rapportaaetb:

a n

o _ Y 2xi(axi+b—y;) =2asxx+2bsy — 25y,
da i3

of &

—— =) 2(ax;+b-y;)=2asy+2nb-2s,

ob i3

ouonaposé:

n n

n n
Sy =) Xi Sy=)_ Vi Sxx = )X Sxy =) XiVi
i=1 i=1 4

i=1 i=1
Le minimum est obtenu lorsque ces deux dérivées s’annulent. On obtient le systeme :

Sxx@+ Sxb =Sy
sxa+nb=s,

(nsxy - sty)z

Le coefficient de corrélation est p = J , toujours compris entre 0 et 1.

2 2
(nSxx — s¥) (NSyy — 53)



