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Figure 1 : Influence du nombre de points (non équidistants) :

La fonction f utilisée est : 

f : x ( x7
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Figure 2 : Mise en évidence des effets de bord (points non équidistants) :
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Figure 3 : Conjugaison d’un grand nombre de points d’interpolation (non équidistants) & des effets de bord :
On utilise une fonction f qui n’est pas définie en beaucoup de points
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Figure 4 : Influence des points d’interpolation équidistants :
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Figure 5 : Exemple de RUNGE & évolution avec le nombre de points d’interpolation :
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Figure 6 : Exemple de RUNGE avec des points d’interpolation de TCHEBYCHEFF :
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Figure 7 : Influence des points de Tchebycheff :
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Figure 8 : Quelques exemples sur les moindres carrés continus :
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Figure 9 : Influence du degré du polynôme :

Moindres carrés continus
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Figure 10 : Quelques Exemples pour les moindres carrés discrets :
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Figure 11 : Influence du degré du polynôme de meilleure approximation :
Moindres carrés discrets
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Figure 12 : Cas particulier : Droite des moindres carrés (discrets) :
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Figure 12 bis : Changement de base : Approximation par des fonctions polynomiales par morceaux

La fonction f utilisée est : x(-x2
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Influence du nombre de points de subdivision
Figure 13 : Quelques exemples de solutions approchées déterminées par Euler explicite :
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Figure 14 : Influence du pas h sur la solution approchée par la méthode d’Euler explicite :
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Figure 15 : Quelques exemples de solutions approchées calculées par Euler implicite :
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Figure 16 : Influence du pas sur le calcul de la solution approchée du système :
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Figure 17 : Comparaison de la téta méthode avec les formules d’Euler
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Figure 18 : Influence du ( sur la (-méthode :
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Figure 19 : Comparaison des solveurs Matlab pour la résolution du « Brusselator »
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Figure 20 : Solution approchée par ode45 du problème des 3 corps célestes :
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Figure  20 bis : Influence du pas pour l’obtention d’une solution périodique du problème des 3 corps célestes :
Résolution par la méthode classique de Runge-kutta :
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Figure  20 ter : Influence du pas pour l’obtention d’une solution périodique du problème des 3 corps célestes :
Résolution par la méthode d’Euler-explicite :
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Figure 21 : Test de la fonction « ONDES » :
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Figure 22 : Test de la fonction « ONDES »  suite:
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INFLUENCE DU RAPPORT k/h :

Figure 23 : 
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Figure 24 :
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Figure 25 :
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INFLUENCE DE LA VALEUR DE c :

Figure 26 :
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Figure 27 :

Figure 28 :
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INFLUENCE DE f & g :

Figure 29 :
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Figure 30 :
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Figure 31 : Approximation par la méthode des éléments finis
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Figure 32 : Influence de P et de m sur la solution approchée
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Figure 33 : Evolution de l’erreur maximale en fonction de P et de ( :
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