Rappels sur les espaces vectoriels

1. CONTEXTE.
K désigne R ou C.
n est un entier naturel non nul.

Hyperplans

2. CONTEXTE. Considérons un K-espace vectoriel E.

3. DEFINITION. Une forme linéaire est une applica-
tion linéaire de E dans K.

4. THEOREME. Une forme linéaire ¢ de E est soit
nulle, soit surjective.

5. THEOREME. Soit H un sous-espace vectoriel de E.
Il est équivalent de dire :

(i) dp € £(E,K) \ {0}, H = Kery;

(ii) Jee EX {0}, E=H ®Ke;

(iii) Yee EN H, E=H ®Ke.
Si de plus E est de dimension finie, il est aussi équi-
valent de dire :

(iv) dim(H) = dim(F) — 1.
6. DEFINITION. Un sous-espace vectoriel de F est

un hyperplan de E s’il vérifie I'une des propositions
équivalentes précédentes.

Déterminant de Vandermonde

7. DEFINITION. Soit (aq,...,a,) € K". Le détermi-

nant de Vandermonde de (a1, ...,a,) est
1 a ai a’fi
h—
Viay,... apn) = 1 ay a3 Qg
1 a, a2 an—! "

8. THEOREME.

V(al,...

Interpolation de Lagrange

9. CONTEXTE. Considérons n + 1 nombres distincts
ag,...,a, dans K.

10. THEOREME.

— 1l existe d’uniques polynémes Ly, ..., L, dans

K, [X] tels que
V(Za]) € [[0,71]]2, Li(a’j) = 51]

— IIs sont définis par

X —a,
Vi e 0,n], L; = L,
i € [0,n] Hai_aj

7=0

j#i

— La famille (L;)ogi<n est une base de K, [X].

11. THEOREME. Pour tous nombres bg,...,b,
dans K, il existe un unique polynéme P € K,,[X] tel
que

Vi € [0,n], P(a;) = b;.

Il est donné par

12. COROLLAIRE. ZLi =1.
=0
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