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L’erreur relative de l’approximation de
√

A2 + B2 par 0, 4 A + 0, 96 B est :
√

A2 + B2 − (0, 4 A + 0, 96 B)√
A2 + B2

= 1 − 0, 4
A√

A2 + B2
− 0, 96

B√
A2 + B2

= 1 − (0, 4 a + 0, 96 b)

Il faut vérifier que cette erreur ne dépasse pas ±4% quand (a, b) parcourt l’arc de

cercle trigonométrique formé des points d’angle polaire θ allant de
π

4
à

π

2

0, 4 a + 0, 96 b est le produit scalaire s = −→u .−→v des vecteurs −→u
(

0, 4

0, 96

)

et −→v
(

a

b

)

On a : ‖−→v ‖ = 1 et r−→
u = ‖−→u ‖ =

√

0, 42 + 0, 962 = 1, 04

−→u
−→v

O 1

1

Par projection de −→v sur −→u on voit que ce produit scalaire varie avec θ comme indiqué dans le tableau suivant

θ

s

π/4 θ−→
u

π/2

1,36
√

2

≈ 0,962
1,36
√

2

≈ 0,962

1,041,04

0,960,96

Conclusion : 0, 4 A + 0, 96 B est une approximation de
√

A2 + B2 avec une erreur relative d’au maximum 4%.

Remarque.

Cette approximation a l’avantage de faire intervenir des coefficients décimaux simples (0,4 et 0,96).

On peut resserrer les valeurs de s autour de 1 mais on perd la simplicité des coefficients :

en choisissant θ−→
u =

3π

8
, l’arc de cercle est symétrique par rapport à (O, −→u ) et s(π/4) = s(π/2) = r−→

u cos(π/8)

Le max de s est s(3π/8) = r−→
u et le meilleur choix pour r−→

u est quand s(3π/4) et s(π/2) sont symétriques par

rapport à 1, c’est à dire quand
r−→

u + r−→
u cos(π/8)

2
= 1 ⇐⇒ r−→

u =
2

1 + cos(π/8)
. On a alors

−→u
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et donc
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B est plus près de

√

A2 + B2 que 0, 4 A + 0, 96 B On peut vérifier

(laborieux) que c’est le meilleur choix !


