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Interpolation numérique 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Introduction  

 Supposons que nous connaissons les valeurs d’une fonction f(x) en un nombre de points x0, x1, x2, ..., xn, 

mais que nous n’avons pas l’expression analytique de la fonction f. 

Pour estimer la valeur de f en un point quelconque x, on peut construire un polynôme P tel que P(x i) = f(xi) 

i=0, ..., n et utiliser l’approximation P(x)   f(x).  

La théorie nous apprend que cette fonction existe et se présente sous la forme :  

         

 

   

       

 

Il existe plusieurs types d’interpolations numériques telles que : 

 Interpolation polynomiale : Polynôme de Lagrange, Polynôme de Newton, Polynôme d’Hermite 

 Fonctions Splines 

 Interpolation trigonométrique 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Chapitre IV 

Objectif du chapitre :  

    

 Définir la : 

 

 Interpolation polynomiale 

 

 Polynôme d’interpolation de Lagrange 
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