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import numpy as np
import matplotlib.pyplot as plt

from Fonction_transformation impert rotation2D, translation2D

#Transpose F1 pour alléger Lo notatiom de np.array

Translation et rotation C2_E1b

Fl=np.array([[®,1,1,3,3,1,1,8],[®,-1,-@.5,-8.5,8.5,8.5,1,8]]).T h;—

ti,tf,npts=0,2%np.pi,lea # Rotation de t = @ @ 2 pi
t=np.linspace(ti,tf,npts)

delt=2%*np.pi/le

#Equation paramétrigue d'une ellipse
®,y=18*np.cos(t),5* np.sin(t)
plt.plot(F1[:,8],F1[:,1]) # Fléche initiale
plt.plot(x,y, -b") # Ellipse bleue
plt.axis( 'equal") # Echelle égale en x et y
#Boucle de translation et rotation pour Lo prochaine étape
for i in range(@,npts,18):
Fa=FL4[x[i],y[i]]
plt.plot(F2[:,8],F2[:,1])

Fl=rotation2D{Fl, delt) # Rotation relative additionnelle

# F2=translation2D(FI, [x[i],y[1]]) 5

—10 4

# Angle de rotation relative comstant

10 4
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X y X Yy
F2 = Fl = 1
2
G
(11 I -
1.0 ‘
0.5
[
0.0 ‘
-0.5 4 .
-1.0 4 '
0.0 0.5 1.0 15 2.0 2.5 30
C
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Translation et rotation C2_E1b (suite)

def translation2D{cbj, dep):

import numpy as np

obj=ocbj+dep obj = obj + vecteur;

—— HE - BN - B

Provenant du fichier de
Fonction_transformation

. 4 R(6) — { cos(0) sin(&)]

19 def rotation2D(cbj, theta): —S’LTL(Q) 008(0)
28 import numpy as np

21 C, 5 = np.cos(theta), np.sin(theta) Ob = * R;
22 R = np.array([[C, 5], [-5, C]]) € |

23 obj = obj.dot(R)eEs

24 return obj

25

obj
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Lecture de fichier, réflexion et homothétie C2_E2

1 impgrt numpy as np 1 p.417120762 1.29141E-06 1.0 4

2 impert matplotlib.pyplot as plt 2 0.428454746 0.018554414

3 from Fonction_transformation import reflection2D 2 0.437371636 0.035302154

4 4 0.444823815 0.0601811¢6 0.8 1

5 5 0.45129%885% 0.081381571

[ nom_fichier="arbre.txt’ b & 0.457024077 0.102755123

7 p=np.loadtxt(nom_fichier) T 0.462123767 0.124365004 0.6 1

3 A A arrrrArce n o darncancn

9 plt.figure()

18 plt.plot(p[:JG]Jp[:Jl]J'-":] < 0.4

11

12 #Symétrie de p original par rapport @ laxe des x en bleu

13 Tl=reflection2D( 'x") 0.2 4

14 pl=np.dot(p,T1)

15 plt.plot(pl[:,8],p1[:,1]," -b")

16 plt.axis( equal’) 0.0

17 #Symétrie de p original par rapport @ l'axe des y et homothétie en magenta T T T T T

18 T2=reflectior|2[)[: ! :’.r' :] 0.00 0.25 0.50 0.75 1.00
19 p2=np.dot(p,T2)

28 plt.plot(p2[:,8],p2[:,1], -c") fy- N
- For i in range(3): I:|om9thet|e par rappor_t a
22 p2=p2+8.35 l'origine et non a la figure,
23 plt.plot(p2[:,8],p2[:,1], -m") décallage quand changement
24 d’échelle

P2 = P2 * 0.85

¥
" @ B- oss
- 1 1

025 1 OO O

-0.50 - nx2 nx2

-0.75 A

-1.00 ~

T T
-1.0 -0.5 0.0 0.5 1.0
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Lecture de fichier, réflexion et homothétie C2_E2 (suite)

11 def reflection2D{axe): 1 O
12 import numpy as np g
13 axe=axe. lower() O . 1
14 matrice={"x": np.array([[1, @],[@, -1]]), =
15 ‘w't np.array([[-1, @],[9, 111}, o - =
16 ‘o't np.array([[-1, @],[@, -1]1)} B 7
17 return matrice[axe] — —1 O
1R
Utilisation d’un dictionnaire pour éviter B
une notation lourd avec if, else, if. Equivalent —]_ O
du switch case dans d’‘autre langage de
programmation O _ 1

import numpy as np
import matplotlib.pyplot as plt
from Fonction_transformation import reflection2D

P=P- T

— . 5 nom_fichier="arbre.txt’ 0.759
_— p=np.loadtxt(nom_fichier) 0.50 1
9 plt.figure() 0231

(= N R R T I SR RTR S

1@ plt.plot(p[:,8],p[:,1], " -r") 0.00 A

12 #symétrie de p original par rapport & laxe des x en blew —0:251

13 Tl=reflection2D( x") —0.50
- - 14 pl=np.dot(p,T1l)

15 plt.axis( 'equal’) 0751
nx2 nx2 2x2 16 plt.plet(pi[:,a],pl[:,1], -b") ~1.00 4

T T T T T
-0.5 0.0 0.5 1.0 15
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Méthode de Vandermonde pour interpolation C2_E3

Extraction d’un polyndme & partir de points: n conditions, n-1 degrés 4 équations et 4 inconnus
|:‘T:| _ [ 0 1 3 5 ] P3($) = Alx?’ -+ A2$2 —+ AgZ’l + A4$0 201
y My -3 —35 —45 145

y=P () 15 -
o © ° lo_
° o . & |:> \/\ n
A;=0.5 A,=-2 A;=1 A,=-3 07
_5 -

Yy = Alxil)’ + Agx% + A3£XC% + A4.’L'?

X
Yo = Aoa® + Agx? + Agl + Ayad Solution -1 0o 1 2 3 4 5
Y3 = Ao + Agal + Agal 4+ Ay

1 import numpy as np
2 1
Yg = Azxi + A2I4 + A3£IZ’4 + A4(L’g 2 import matplotlib.pyplot as plt
3
Aq’; — b 4 #Inter‘polatiezn poiynom;iaie avec systéme d'éguations sous forme de matrice On transpose pour
5 x_p=np.array([e,1,3,5]
3 2 1 \_ 6 y_p=np.array([-3,-3.5,-4.5,14.5]) g
T 4% 1 ﬁl 1 | P i [ avoir le bon format de
x T x 1 8 M=np.vstack %3 %32 **1 **0)).T #Empile 4 (i de 4 L H
2 3 2 21 _ |Y2 np.vstack((x_p**3,x_p**2,x_p**1,x_p**0)) mpile ignes de 4 valeurs
3 2 1 ’ - 9 a=np.linalg.inv(M).dot(y_p #Résoltuion a=inv(M)*yp matrlce Vandermonde
T3 T3 Tg 1 A3 Ys 10 #A=np.linalg.solve(M,y p)
4 2 1 -
xy wy xy 1 A - 7
L4 4 4 4 -y4 12 'Calcu} x_analytique et y analytique’ Methodes
1 13 x=np.linspace(-1,5.25,30) y? -
r=A""D 14 = o E S equivalentes
L R 21 o~ - 15 # y=np.empty(38) -
A 3 22 o1 Y1 16 | # for i in range(30):
) Loy 170 #° y[iJ=a[0] X[ 3a[1] X [1]F*2+a[2 X [1 ] Tea[ 3] X [1]F*0
2| _ | Ty Ty Ty 1 Y2 18 o Méthode 2-----------------om-- ' <
A T3 22 o2l 19| y=np.polyval(a,x) #Calcul y=A 9
3 373 Ys of T Méthode 3-----———--—-——————- '
_A4_ _.1'4 Ty Ty 1_ _y4_ 21 # y=a[0]*x**3+al 1] x**2+af 2 [*x**1+af 3 [ *x**0
22
- - - 1 —1 - -
Ay 0 0 01 Y1 23
A 1 111 24 plt.plot(x,y, -g")
2 _ Y2 25 plt.pl?t(xil,yljl,'olr')
A3 27 9 3 1 Y3 29 plt.grid(axis="both")
Ay 125 25 5 1 m
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COURS C2 : TRANSFORMATION GEOMETRIQUE

Moindre carré par pseudo-inverse C2_E4

Ma ~ Y m equations > n coefficients
2 1 0
Ty Iy Ty a Y
'ER |
M=135 "7 §l.a=|a|.y=
T3 &3 T3 a Ys 5 11 40
i x) 2 ? s “ 1 1 1
2 1 0
_agp p Tam—1asT 3 33 |5
a= My M =(M'M)MT M= |00 L]y ]
g2 gt &Y 3
1 import numpy as np
2 import matplotlib.pyplot as plt
3
4 #Approximation de moindre carré de degré 2 avec 4 éguations
5 #Systéme sur-contraint
6 xP=np.array([1,4,7,8]) T T T T T T
7 yP=np.array([1,5,5,3]) 0 2 4 6 8 10
8 x=np.linspace(8,10,25) ’ ) ) s
9 # Degré 2 4 équations et 3 inconnus (degré 2)
10 M:np.v_f.‘tack(()_(P**E,xP**l,xP**Eﬂ)).T #Enfpite 3 Lignes d\E’ 4 valeurs, puis transpose 4 équations et 2 inconnus (degré 1)
11 a=np.linalg.pinv(M}).dot(yP) #Résolution a=M"p * yp
12 #a=np.polyfit(xP,yP,2) #Résolution avec polyfit de numpy
13 yl=np.polyval(a,x) #Calcul y=a @ x*2 + a1 x"1 + a2
14 #y=a[ 0] x**2+a[l ¥ x**1+a[ 2 [*x**0 #Calcul y=a 8 x*2 + a_1 x*1 + a 2 (aussi) . .
15 print(‘Degre 2: a.T=",a.T) m .
16 #================= Degré 1
17 M=np.vstack((xP**1,xP**8)).T #Empile 2 lignes de 4 valeurs, puis transpose .
18 a=np.linalg.pinv(M).dot(yP) #Résolution a=M"p * yp 1 1 2 3 4
19 y2=np.polyval(a,x) #Calcul y=a 8 x*1 + a 1 XDi 1 4 7 8
20 print('Degre 1: a.T=",a.T)
21 yD:L 1 5 5 3
22 #================= Tracage de graphique
23 plt.plot(x,yl, '-b",label="Degré 2") ,
24 plt.plot(x,y2, '-r',label="Degré 1") ReSUItatS .
25 plt.plot(xP,yP, or")
26 plt.grid(axis="both")
27 plt.legend() A1='O.2727 A2=2.7879 A3='1.5758
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COURS C2 : TRANSFORMATION GEOMETRIQUE

Résolution de systeme 3 équations 3 inconnus C2_E6

Ty +xo+ 23 = 3
331—}-23[3‘2-1—1,‘3 = 1
201 +20+2x3 = 0
Ax =D Vecteur 1D en agit comme
11 2 21 3 une matrice ligne 1xn,
1 2 1 o | =1 est affiché (n,) dans python
211 €T3 0
1 impoert numpy as np
2 from numpy.linalg impert det, inv, solve
3
4 A=np.array([[1, 1, 2],[1, 2, 1],[2, 1, 1]]) #Matrice 3x3
5 # ========= Vecteur ID ne peut pas &tre transposé!! =========
6 b=np.array([3, 1, @]).reshape(3,1) #Vecteur colonne
7 b2=np.array([3, 1, @])
8 # ========= Vecteur 20 peut étre transposé, crochet supplémentaire
9 # b=np.array([[3,1,8]]).T #ecteur colonne & partir de transposé
18
11 print('A=\n",A)
12 print( b T=",b.T)
13 print( det(A)=H.1f ¥det(A))
14 Al=inv(A)
15 print("inv(A)=\n",Ai)
16 x=np.dot({Ai,b) #alcul x = inv(A) * b
17 print('x"T=",%x.T) #Un peu moin precis
18 y=saolve(A,b) #Resout le systeme Ay=b
19 print( 'y T=",y.T) #Un peu plus precis
28
21
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MNam & Type Size Value
3 [[112]
A Array of int32 (3, 3) [12 1]
[[-©.25 -8.25 ©.75]
[-8.25 ©.75 -8.25]
Al Array of floatsd | (3, 3) [ 8.75 -8.25 -8.25]]
[[3]
Array of int32 (3, 1}y Pl
[e1l
b2 Array of int32 (3,) [3 18]
[[-1.88000008:+88]
[ 1.668533454e-16]
x Array of floated | (3, 1) [ 2.s0800008 1
[[-1.88000008c+88]
% Array of floats4 |(3,41) | [ 7.401486838-17]
[ 2.00000008:+80]]

Vecteur 2D en python agit comme
une matrice, information sur ligne
et colonne
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