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FACTORISATION LU PAR POINTS ET PAR BLOCS

But : 1) Ecrire la fonction LUsansPivot permettant de calculer la factorisation LU d’une matrice A inversible,
puis résoudre un systéme linéaire en utilisant cette factorisation.
2) Ecrire la fonction LUsansPivotBloc permettant de calculer la factorisation LU par blocs d’une matrice
A inversible.

0.1 Factorisation LU (par points)

Ecrire la fonction Matlab LUsansPivot dont 'entéte est le suivant :

function [L,U]=LUsansPivot(A)

b

% myLU : [L,U]=LUsansPivot(A)
A

% But : calcule une matrice triangulaire inferieure L,
% une matrice triangulaire superieure U telles que A=LxU,
% en utilisant 1’elimination de Gauss sans pivot.

yA

Tester votre code sur une matrice de petite taille, puis sur la matrice A d’ordre n? issue de la discrétisation par
un schéma aux différences finies du Laplacien en 2D (cf tp 3).

0.2 Reésolution de systémes linéaires

1) Ecrire une fonction qui prend en entrée L,U et un second membre b, et qui donne en sortie la solution = du
systéme linéaire Ax = b (L et U sont les matrices de la factorisation A = LU). On écrira un programme pour
chaque résolution.

2) Résoudre le systéme linéaire Az = b ot A est la matrice définie en 1), et b est un vecteur de R’ que
lon choisira. Verifier que ||b — Az|| est de lordre du epsilon machine “ eps “. Comparer votre résultat avec celui
obtenu en utilisant 'opérateur de division a gauche “midivide “ de Matlab : A\b.

0.3 Meéthode LU par blocs

Refaire les questions des sections 1 et 2, dans le cas ol la matrice est découpée en blocs :

A A - Ay
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On suppose ici que les blocs diagonaux sont de méme taille ¢, donc la matrice A est de taille pq.



