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page 31 : Conseil pour la solution de lexercice 4 : I+ B =2l — (I —B)
page 77, ligne 4 : “i # j” doit étre remplacée par “i < j”

page 79, ligne 9 : “Si A est une matrice a diagonale dominante par
ligne..” doit étre remplacée par “Si A est une matrice a diagonale stric-
tement dominante par ligne...”

page 87, ligne -6 : “(c’est-a-dire Qt= QT)” doit étre remplacée par

“(cest-d-dire, QTQ = I,,, ol I, est la matrice identité de taille n)”

page 129 : Apres la formule (4.28), ajouter :
“ott Ko(P7TA) = M\ /)\,.7

page 130, ligne 15 : “La matrice R, est symétrique définie positive”

doit étre remplacée par “La matrice R, est symétrique”

page 145 : Apres la formule (4.48), ajouter :
“ot Ko(A) = A/, et A1 (resp. A\,) est la plus grande (resp. la plus
petite) valeur propre de A.”

page 220, ligne 1,2 : “Supposons f € C1(Z) et f'(a) # 0 (i.e. v est
une racine simple de f)”

doit étre remplacée par

“Supposons f € CH(J) et f'(z) #0, Vo € J \ {a}”
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page 220, ligne 9 : la phrase “... par une accélération de la convergence,
la méthode de Newton étant d’ordre 2”

doit étre remplacée par

“... par une accélération de la convergence si « est un zéro simple (c’est-
a~dire tel que f'(«) # 0). En effet, dans ce cas, la méthode de Newton
est d’ordre 2”

page 225, ligne 1,2 : la phrase “... ¢ continue et différentiable dans un
voisinage J de o”
doit étre remplacée par

“... ¢ continue et continiment différentiable dans un voisinage 7 de «”

page 225, ligne 5,6 : “2(™” doit étre remplacée par “z(%)”
“r(n+1)7 doit étre remplacée par “z(k+1)7

page 227, ligne 4 : “alors la méthode (6.16) n’est plus du second ordre.”
doit étre remplacée par

“(cest adire f'(a) =0, ..., f(™V(a) = 0), alors la méthode de Newton
(6.16) est toujours convergente, sous la condition que 20 soit choisi de
maniere appropriée et f'(z) # 0 Vo € J \ {a}, mais, dans ce cas, la

convergence n’est que d’ordre 1.”

page 256, exercice 6 : 7 Analyser la convergence de la méthode de
point fixe z(:+1) = or () pour le calcul des zéros a; = —1 et ag = 2

de la fonction f(x) = 22 —x —2, quand on utilise les fonctions d’itération

suivantes : ¢1(z) = 22 =2, ¢pa(x) = V2 + z ¢3(x) = —V2 + x et py(x) =
1+2/z, x#0.

[Solution : la méthode ne converge pas avec ¢1, elle converge seulement
Vers ag avec ¢g et ¢4, et elle converge seulement vers ay avec ¢s).”
doit étre remplacée par :

” Analyser la méthode de point fixe (en ce qui concerne la consistance et
la convergence) z(F*1) = ¢;(x(*)) pour le calcul des zéros a; = —1 et

as = 2 de la fonction f(x) = 22 —x — 2, quand on utilise les fonctions

d’itération suivantes : ¢1(z) = 22 -2, ¢o(z) = V2 + 2, p3(2) = —V2 +
et pa(x) =1+42/x, x #£0.
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[Solution : La méthode avec ¢; et ¢4 n’est pas consistante pour cal-
culer les racines de f, mais avec ¢o, elle est consistante uniquement
pour as, alors qu’avec ¢3, elle ne 'est que pour a;. Le choix ¢; n’est
pas convergent, les choix ¢o et ¢3 sont convergents et le choix ¢4 est

convergent uniquement vers as.]”

page 306, ligne 1 : “déduit immédiatement (8.26)” doit étre remplacée
par “déduit immédiatement (8.26), en rappelant que v, =n + 2 et”

page 312, ligne -cw1012 : “/ (e*/2 4 cosdx)dr = 2(e™ —1) ~ 7.621,”
0
doit étre remplacée par

/ (e*/? 4 cosdz)dr = 2(e™/? — 1) ~ 7.621,”
0

page 356, l1gne 2:
r., N-—1
1 ) .
LLH]};_}JC x] kaevkjh —ijh ¥ Zf xl Nze—zk(l—J)h‘| — f(xj)-”
k=0

doit étre remplacee par

M, N-1
1 . . . .
LLH]IS]J(‘ x] kaevkjh —ijh & _ Zf xl N e—zk(l—])hez-rr(l—j)‘| _
L™ k=0
fay).”
page 356 formule (9 58)
“f(xj) kae““” Zf WUk oo, N1
doit étre remplacee par
Nol N-1 oy
“fla) =Y e =N Fw ST o0, N -1
k=0 k=0

page 356, formule 11 :

[Ta . Wf(jfg)k ik = 9
ik =Wy , J,k=0,...,N—1.

doit étre remplacée par

“ . W_(k_%)J . _ kb
ik = N y j,k—O,...,N—l.

page 357 : Program 77 correctly works, nevertheless the variables j and
k could be exchanged in order they assume the meaning assigned in the

definition of matrix C' at pag. 356. The new version reads :



function fv = idft(N,fc)

%IDFT Transformation de Fourier discrte inverse.
%  FV=IDFT(N,F) calcule les coefficients de la
% transformation de Fourier

%  discrte inverse d’une fonction F.

h = 2xpi/N; wn = exp(-i*h);

for j=0:N-1
s = 0;
for k=0:N-1
s = s + fc(k+1)*wn" (-j*(k-N/2));
end
fv (j+1) = s;
end
return

page 366, exercice 5 : “Calculer les poids et les noeuds des formules

de quadrature

b

Ju@i@is =Y wifw),
1=0

a

de maniere a ce que leur ordre soit maximal, avec

w(z) = Vx, a=0, b=1n=1;
w(r) =222 +1, a=-1,b=1,n=0;

{2p0ur0<x<1,
w(x) =

a=-1,b=1,n=1;
lpour —1<2<0

[Solution : pour w(z) = \/z, les noeuds sont z; = 3 + 2,/10/7,
To = %—%«/ 10/7, d’ot1 on déduit les poids (ordre 3) ; pour w(z) = 222+1,

on obtient z1 = 3/5 et w; = 5/3 (ordre 1) ; pour w(z) = 222+ 1, on a
T1 = 55 + 55V155, 22 = &5 — /155 (ordre 3).”

doit étre remplacée par

“Calculer les poids «a; et les noeuds z; de la formule de quadrature sui-

vante

b n
Ju@i@iz =Y aif ),
4 =0



de telle maniere que ’ordre soit maximal étant donné
(A) w(z) = Va, a=0, b=1n=1;
(B) w(z) = 22% + 1, a=0, b=1,n=0;
2 if 0<z <1,

(C) w(z) = a=-1,b=1,n=1.
1if —1<z<0

[Solution : cas (A) : les noeuds zo = 2 + %\/W/?, =5 - 2,/10/7
sont obtenus, d’olt les poids «; peuvent étre calculés (ordre 3); cas (B) :
on obtient xg = 3/5 et ap = 5/3 (ordre 1); cas (C) : on obtient xg =
= + 535V155, 1 = &5 — 55V/155 (ordre 3).]”

page 375 : La définition 10.4 (Zéro-stabilité des méthodes & un pas)
doit étre remplacée par

Définition 10.4 (Zéro-stabilité des méthodes & un pas) La méthode
numérique (10.11) pour l'approximation du probleme (10.1) est zéro-
stable si

Jho > 0, 3C > 0 et Jgg > 0 tels que Vh € (0,hg] et Ve € (0,e0], si
[0,] <e,0<n < Ny, alors

2 —u| < Ce, 0<n< Ny,
ou zr(Lh) et uﬁ[” sont respectivement les solutions des problemes
27(1}1)1 =M 4+n [Q)(tn, zT(Lh), (tn, zT(Lh)); h) + 5n+1} ,n=0,...,N, —1

Z(()h) = yo + do,

ugﬁl =ull 4 h®(t,, uﬁ{”, (tn,ugh)); h), n=0,...,N,—1

U,((]h) = Yo-.

page 389, ligne -13 : La phrase “Noter que ’erreur de troncature locale
est exactement L[y(ty); h].”
doit étre remplacée par

b2

“Noter que l'erreur de troncature locale est exactement %ﬁ[y(tn); h].

page 389, ligne -9,-8 : “Par conséquent, si la méthode multi-pas est
d’ordre g et si y € C971(I), on a



Tnt1(h) = Cqulthrly(qul)(tnfp) + O(thr?)'H

doit étre remplacée par
“Par conséquent, si

Co=Ci=...=Cy =0, (0.1)
alors
Ly(tn); h] = h7ny1(h) = Coarh Yy D (1, ) + O(h9F?)

A la vue de la définition 11.9, la méthode multi-pas est d’ordre q. On note
que les conditions (0.1) peuvent donner lieu a des conditions algébriques
sur les coefficients {a;, b;} de la méthode multi-pas, comme nous le ver-
rons dans le théoreme 10.3 (pag. 393). Il vaut la peine de remarquer
qu’un choix différent de 'origine & partir de laquelle les termes w(t — jh)
et w'(t — jh) sont développés donnerait a priori un ensemble différent de
constantes {C}}. Toutefois, comme remarqué dans [Lam91, pp.48-49],
le premier coefficient non-nul Cy4; est invariant (alors que les autres

coefficients Cy4;, j > 2 ne le sont pas).”

page 396 : Les trois premieres lignes de la définition 10.13 doivent étre
remplacées par :

“la méthode multi-pas (10.46) est zéro-stable si

Jho > 0,3C > 0 et Jeg > 0 tels que Vh € (0, ho], Ve € (0,e0], si |0,] < &,
0 < n < Ny, alors

2 —uP] < Ce, 0<n < Ny,

page 396, ligne 14,15 :

“pour p <m < Np — 1, ot |6x| < e,0 < k < Ny, w(()h) = 7o et ol w,ih),
k=1,...,p,..7

doit étre remplacée par

“pour p <n < Np —1, w(()h) = yo et w,(ch), k=1,...,p...0

page 397, ligne -10,-9 :

k' /mji—1
un =3 ( > %J‘”S> [y (RN, n=0,1,...,

j=1 \ s=0



ourj(hX), j=1,....K,

doit étre remplacée par

k' mj;—1
“":Z<Z %J’ns> [ry(hN)]", n=0,1,...,

=0 \ s=0

ourj(hX), j=0,....K,
page 400, formule (10.62) : La formule (10.62) doit étre remplacée par

Jho > 0,3C >0: Vh<hy |uy| <C(uol+...+ upl), Yn>p+1.

W,k ki

page 409, ligne -3 : “u, 1" doit étre remplacée par “uj,

page 410, ligne 3 : La formule
Unt1 = Yn + RE (tns Yn, b5 ) = yn + h(b1 K1 + b2 K>)
doit étre remplacée par

Uy = Yn + W (tn, Yns i f) = Y + W01 K1 + b2K>)

page 410, ligne 10 : La formule

Up+1 = Yn + hfn(bl + b2) + hQCQbQ(fn,t + fnfny) + O(hg)

doit étre remplacée par

U:H-l = Yn + hfn(bl + b2) + h202b2(fn,t + fnfn,y) + O(hg)

page 411, ligne 5,16 : De la ligne 5 a la ligne 16 (inclues) “u,11” doit
étre remplacée par “uj ",

“Upy1” doit étre remplacée par “uy , ,”.

page 411 : Apres la formule

* I~
Ynt1l — Upyq = Snd — bl _ g
n n+1 (2p+1 _ 1)
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ajouter :

“En pratique, puisque u;; ,; et @}, sont inconnus, on évalue

5 _ Unp+1 — an-{—l
(@ —1)

Un+1 and Up41 étant les solutions numériques obtenues avec des pas de

discrétisation h et 2h, respectivement.”

page 459, ligne 10 : ”(voir Exercice 3)” doit étre remplacée par :
" (voir Exercice 3 du Chapitre 4. On note que h?Agq coincide avec la

matrice A de I'Exercice 3 du Chapitre 4 avec o = 2)”

page 461, ligne -14,-10 : “Comme M et Ag sont symétriques définies
positives, la matrice K l’est aussi. On peut donc effectuer, a t = 0, sa
décomposition de Cholesky K = HTH, ot1 H est une matrice triangulaire
supérieure (voir Section 3.4.2). On doit alors résoudre a chaque pas de
temps les deux systemes linéaires triangulaires de taille de Np,”

doit étre remplacée par

“De plus, K est indépendant de k et donc il peut étre factorisé une seule
fois a t = 0. Pour le cas unidimensionel que 'on traite, cette factori-
sation est basée sur la méthode de Thomas et elle requiert un nombre
d’opérations proportionel a Np. Dans le cas multidimensionel, 'usage de
la factorisation de Cholesky K = HTH, H étant une matrice triangu-
laire supérieure (voir Section 3.4.2), est plus pratique. Par conséquent, a
chaque pas de temps, les deux systemes triangulaires supérieurs suivants,

chacun de taille Ny, doivent étre résolus :”

page 473, ligne 4,5 : Dans la table 12.1 :
“O(Ax? | At+ At+Ax)” doit étre remplacée par “O(Ax? /At+At+Ax?)”
“O(At? + Az?)” doit étre remplacée par “O(At? + Ax? + AtAz?)”

page 473, ligne -1 :

n

w(wy, ") — ey, 1) w6 —ulzog,t")
T = —a
J

At 2Ax

doit étre remplacée par

n __

w(ay, ") —u(x;, t7) . u(zjr1,t") —u(wj—1,t")
At 2Ax



page 481, ligne -4,-3 : 7| = 10Ax” doit étre remplacée par 7] = 20Az”
7] = 4Ax” doit étre remplacée par ’l = 8Ax”

page 520 : “Erdos P. (1961) Problems and Results on the Theory of
Interpolation. Acta Math. Acad. Sci. Hungar. 44 : 235-244.”

doit étre remplacée par

“Erdos P. (1961) Problems and Results on the Theory of Interpolation.
I1. Acta Math. Acad. Sci. Hungar. 12 : 235-244.”



