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IEF'S et synthese d’image

Une transformation affine T' du plan fait correspondre a tout point M de coordonnées
x,y le point T(M) de coordonnées x’,y" données par :

()= 0 6)+ ()

La donnée de n transformations affines Ti,...,T, et de n nombres réels pi,...,pn
strictement positifs et de somme 1 s’appelle un IFS ([terated Function System).

oua,b,c,d,e, feER.

Etant donné un IFS (T}, p;)i=1 a n, on consideére la marche aléatoire dans le plan d’un
point mobile qui part de 'origine et, a chaque itération, passe d’une position M a une
position M’ telle que :

M’ a une probabilité p; d’étre égal & T;(M), pour i =1 a n.

1. Ecrire un algorithme qui, connaissant les p; (i = 1 a n), produit un entier aléatoire
Jj € [1,n] de telle sorte que pour i = 1 & n, la probabilité que j = i soit égale a p;.

2. En déduire un programme qui, étant donnés un IF'S, trace dans une fenétre graphique
les images des positions successives occupées par le point mobile au cours de sa marche
aléatoire (on affichera par exemple 5000 points).

3. Tester avec les IFS suivants :

10) Tl = (%7 %71_%7 %7070) ; T2 = (_%7 %7_%7 _%707 2)7
p1=Dp2 = 35,

fenétre : [—2.5,3.5] x [—1.5,3.5],

2°) Ty = (1,0,0,1,0,0), 7o = (3,0,0,3,1,0) , T3 = (,0,0,1,1.1),
p1 = ps = 0.33,p3 = 0.34,

fenétre : [—1,3] x [-0.5,2.6],

3°)
a b c d e f
Ty 0 0 0 0.16 0 0
T, | 0.8492 0.0371 | —0.0371 | 0.8492 | 0 | 1.6
T5 | 0.1968 | —0.2264 0.2264 | 0.1968 | O 1.6
T, | —0.15 0.2834 0.2598 | 0.2378 | 0 | 0.44

p1=p3s=ps=0.1,p2 =0.7,
fenétre : [—10,10] x [-3,12].



