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Chapitre 1. Outils

1.1 Vocabulaire de la logique et des ensembles.

1.1.1 Logique élémentaire.

Définition : Négation, et/ou

Soient P et () deux propositions :
e (NON P) qui est vraie si P est fausse et fausse sinon.
e (P ou @) qui est vraie lorsqu’au moins une des deux propositions est vraie, et fausse sinon.

e (P et @) qui est vraie lorsque P et ) sont vraies, et fausse sinon.

Remarques :
- Vrai et Faux les deux "valeurs de vérités".
- On dit que P équivaut a () quand ils ont méme valeur de vérité.

Propriétés.
(P et Vrai) équivaut a P (P ou Vrai) équivaut a Vrai
(P et Faux) équivaut & Faux (P ou Faux) équivaut a P
(P et P) équivaut a P (P ou P) équivaut a P
(P et Q) équivaut a (Q et P) (P ou Q) équivaut & (Q ou P)
Pet (Q et R) équivaut & (P et Q) et R P ou (Q ou R) équivaut & (P ou@)ou R

Remarque : Quand il n’y a que des "et" ou que des "ou", on peut enlever les parenthéses.

(Négation du "et" et du "ou")

Non(P et Q) équivaut & Non(P) ou Non(Q)

Non(P ou @) équivaut & Non(P) et Non(Q)

Remarque : La négation d’un "et" est un "ou"; La négation d’un "ou" est un "et".

Distributivité du "et" sur le "ou" et du "ou" sur le "et"

Pet (Qou R) équivaut & (Pet @ )ou (PetR)

P ou (Q et R) équivaut & (Pou @ )et (PouR)

Remarque : Faire bien attention & 1'usage des parenthéses quand il y a des "et" et des "ou".

1.1.2 Quantificateurs universel et existentiel :

Définitions

P(x) désigne une proposition dépendant d’une variable x élément un ensemble F :

e VxeE, P(x) qui signifie : pour chaque x élément de E la proposition P(z) est vraie.
e dxecE, Px) qui signifie : il existe au moins un z de E pour lequel P(z) est vraie
e JlzeE, P(x) qui signifie : il existe un unique x de E pour lequel P(x) est vraie

Autrement dit cela signifie que :
(3x € E, P(x)) et Y(zx1,x2) € B2, (P(x1) et P(x2)) = 21 = 2

existence unicité

On dit aussi: Ve e E, P(x) signifie : pour tout x élément de E la proposition P(z) est vraie.
Ve e E, P(x) signifie : quel que soit x élément de E' la proposition P(z) est vraie.
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Négation de proposition avec des quantificateurs

NonlVz € E, P(z)] équivaut & 3z € E: Non[P(z)]

Non[3x € E: P(x)] équivaut & Vr € E, Non[P(x)]

Chaines de quantificateurs

Les quantificateurs, s’écrivent toujours & gauche des propositions,
Pordre dans lequel ils sont écrits & en général une importance,
en enléve les parenthéses quand il n’y a pas d’ambiguité.

Exemple :

La proposition Vz € E,(Jy € F: R(z,y)) ,sécrit Ve e E,Jy € F: R(x,y)

P(x)
Il faut bien distinguer les deux propositions suivantes :
Ve € E,Jy € F: R(z,y) et Jye F:Vae € E,R(x,y)

Dans la proposition Vo € E, 3y € F : R(x,y), y peut étre différent pour chaque x de E.
Dans la proposition Jy € F' : Vo € E, R(x,y), on doit avoir un y qui ne dépend pas de x.

Quand on nie une proposition de ce type on remplace les 3 par des V et inversement les V par des 3 puis on nie la
proposition R(z,y).

Exemple :

La négation de la proposition Vo € E,Jy € F: R(z,y) est: 3Jx € E:Vy e F, Non(R(z,y))

1.1.3 Implication et équivalence.

Définition formelle.

On note P = @ la proposition (P et Q) ou (Non(P)). (ou plus simplement Non(P) ou Q)

On note P <= @ la proposition (P et Q) ou (Non(P) et Non(Q))

e Implication : |P = Q| : "Si P (vraie) alors Q) (vraie)"
P = Q
S N

suffisante nécessaire

Transitivité : P =— Q et Q = R entralne P — R
e Equivalence m : " P (vraie) si, et seulement si, @ (vraie)"
P < Q@ équivauta (P = Q et Q = P)
@ est une condition & la fois nécessaire et suffisante pour que P soit vraie.

Transitivité : P < @ et Q < R entraine P <= R

En pratique les implications sont associées a un quantificateur universel avec P et () dépendant d’une variable.

Vee E, P(z)= Q(z)
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Implication réciproque

L’implication réciproque de l'implication Vo € E, P(z) = Q(x) est :
Ve e E, Q(z)= P(z)

Remarque : Une implication et sa réciproque n’ont pas toujours la méme valeur de vérité.

Exemple : Vo € R, z > 1 = 2% > 1 est vraie contrairement a sa réciproque.

Contraposée

La forme contraposée de 'implication Vz € E, P(z) = Q(z) est:
Ve e E, non(Q(z)) = non(P(zx))

Remarques :
e Une implication et sa contraposée ont toujours la méme valeur de vérité (elles sont équivalentes).
e Les propositions : Vo € E, P(z) <= Q(z) et Vx € E, Non(P(x)) <= Non(Q(z)) sont équivalentes.

Négation d’une implication.

La négation de 'implication Vz € E, P(zr) = Q(z) est:3Jx e E: P(x) et Non(Q(x)). ‘

Remarques :
La négation d’une implication est un "et", elle ne s’exprime pas avec une implication.

La valeur de z qui permet de montrer qu’une implication est fausse, est appelée contre-exemple.

On retrouve cette situation dans la définition des familles libres/liées dans le cours : Espace vectoriel.

1.1.4 Vocabulaire des ensembles.
Geénéralités.
e On note @  Densemble vide (celui qui ne contient rien)
e On note a € E : a est élément d’un ensemble F. Sa négation se note a ¢ E.
e On note A C B la proposition : Vz, € A= x € B.
"les éléments de A sont tous des éléments de B". Sa négation se note A ¢ B.
e Lorsque A C B on dit que A est un sous-ensemble de B ou une partie de B.
e Un ensemble ne contenant qu’un élément est appelée singleton. On note {a}.
e Un ensemble contenant exactement deux éléments est appelée paire. On note {a; b} (avec a #b).

e Un ensemble contenant exactement n éléments est appelée n-combinaisons.
On note {x1;292; - ;2n} (avecV(i,5) € [L;n], i #j =z #x; )

e Pour E un ensemble quelconque, on note & (F) I'ensemble des parties de E.

VA, ACFE < Ac HX(E) @ e PE) Ee ZE)

Deux écritures d’ensembles

Ensemble défini par une propriété caractéristique.
Soient F un ensemble et P(x) une proposition dépendant de x un élément de E.

Il existe un seul ensemble A C E, tel que pour tout z € E, ona: z€ A < P(x).
On le note : A={z€E|Px)}
On lit : "A est Pensemble des éléments x de E vérifiant la proposition P(z)".

On dit aussi que P(z) caractérise les éléments z de A.

Ensemble défini par une représentation paramétrique.

Soient I et E deux ensembles et f une application qui a chaque élément t de I associe f(t) dans E.
L’ensemble A={zeFE|3tel: z=f(t)} peutaussisécrire: A={f@t)|tel}.
On lit : "A est I'ensemble des f(t) lorsque ¢ décrit I".
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Complémentaire. Intersection, réunion, différence de deux ensembles.

Définitions.

A et B désignent deux parties d’'un ensemble F,
e complémentaire de A (dans E) : CpA={z€cE|xz¢g A}
e intersectionde Aet B: ANB={z€FE|xc€AetxecB} (Onlit"A inter B")
e réunion de A et B : AUB={x€E|zcAouzxeB} (Onlit"A union B")
o Difféerence de Apar B: A\B={zcE|zcAetax¢g B} (Onlit"A privé de B")

Remarques :
® On pourra aussi noter A =CpA
@ Dire que A et B sont disjoints signifie que : AN B = @.
® Dire que les Ay, Ay, ..., A, sont 2 & 2 disjoints signifie que : V(i,7) € [1,n]?, i#j= A;NA; =2

Propriétés :

A, B et C désignent des parties d'un ensemble E.

o=F E=9o AN =9 Aug=A AUB=BUA ANB=BnA

(A)=4 An(BNC)=(AnB)NnC AUBUC)=(AUB)UC A\B=ANB

Complémentaires d’une union et d’une intersection : (Lois de De Morgan)

(AnNB)=AUB (AUuB)=ANnB
Distributivités :
AN(BUC)=(ANB)U(ANC) AU(BNC)=(AUB)N(AUCQC).

Notations ﬁ et LnJ
k=1 k=1

Réunion et intersection d’un nombre fini de parties.

Définition.

Soit n un entier non nul et Ay, Ao, ... , A, des parties de

¢ l'intersection des Ay, : ﬂ Ap,={x € E|Vke[l;n], xe€A}.
k=1

e la réunion des Ay : UAk:{x€E|3k€[[l;n]]: x € Ag }
k=1

Propriétés :

Complémentaires d’une union et d’une intersection :

A= 4 U4 =) 4
1 k=1

S

>
Il

Distributivités :

BU(ﬁAk>:ﬁ(BUAk) Bﬂ(OAk>:O(BﬁAk)

k

Il
3
>
Il
iy
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Produit cartésien.

Soient F et F' deux ensembles,

on note £ x F (on lit "E croix F'") 'ensemble de tous les couples (z,y) dont la premiére composante x est un
élément de E et la seconde de F'.

Propriété fondamentale :

‘PourtousaEE,a’GE,bGFetb’eF, (a,b) = (a/,V) < a=d et b=V

Si A, B et C sont trois ensembles,

on pose (A x B) x C'=A x B x C et les éléments sont notés (z,y, z) et sont appelé triplets.

On définit de méme (Ax BxC)x D=AXxBxCx D etc ...
Pour n un entier tel que n > 2 et Fy, Es, ..., E, des ensembles,

les éléments de Ey X Fy X - -+ X E,, sont notés (x1,xa,...,=,) et sont appelées listes ou n-uplets

Propriété fondamentale :

Pour tous 1 € By, 20 € By , ..., o, € E, et 2y € By, 2 € by, ..., 2, € E, ,

(1,22, ... @) = (2, 2h,..., 7)) = Vi€ [L;n], z; =2

Pour n un entier tel que n > 2 et E un ensemble, on note :
E" ={(z1,22,...,2,) | Vi€ [l;n], z;€FE}

Les éléments de E? sont appelés couples d’éléments de E, de E? les triplets d’éléments de E.

Pour n un entier naturel supérieur ou égal a 2, les éléments de E" sont appelés listes de n éléments de E.
élements de la liste sont distincts (deux & deux) ont dit que ce sont des listes sans répétition.

Notations m et U

icl i€l

Réunion et intersection d’un nombre indéfini de parties.

Définition.

Soit (A;);cr une famille de parties de E.
e l'intersection des A; : ﬂAi ={zeFE|Viel, zcA;}

iel

e la réunion des 4; : UAi:{.’EGE|E|i€I: reA}
icl

Propriétés :

Complémentaires d’une union et d’une intersection :
Na-Us Ua-N=
iel iel i€l i€l
Distributivités :

BU(ﬂAZ):ﬂ(BUAZ—) Bm(UAi>=U(BmAi)

i€l i€l
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1.2 Nombres.

NczZcQcRCcC

1.2.1 Nombres entiers.

On note N I'ensemble des entiers naturels : 0, 1, 2, 3,4, 5, ...

On note Z ’ensemble des entiers relatifs : ... ,—5, -4, -3, =2, —1,0, 1, 2, 3, 4, 5, ...

Notation.

Soient a et b deux entiers relatifs vérifiant a < b,
on note [a;b] 'ensemble des entiers compris entre a et b au sens large.

autrement dit : [a;0]) ={k€Z|a<k<b}
(C’est l’ensemble des entiers relatifs k vérifiant a < k < b)

on note [a; +oo[ 'ensemble des entiers supérieurs ou égaux a a.

autrement dit : [a;+oc[={k€Z|a<k}
(C’est l’ensemble des entiers relatifs k vérifiant a < k)

Attention : ce ne sont pas des intervalles.

Raisonnement par récurrence.

ng désigne un entier naturel et (P,),en une suite de propositions (d’assertions).

Py, P, Py, ... sont des affirmations, pour chaque n, P, peut étre vraie ou fausse.

Récurrence simple :

P,, est vraie
Si
quel que soit U'entier n > ng, si P, est vraie alors P, est vraie

alors quel que soit 'entier n > ng, P, est vraie.

Autrement dit :

P,
— Vn € [ng; +oof, Pn
Vn € [no; +oof, P, = Pn11

Récurrence d’ordre 2 :

P,, et P, 41 sont vraies
Si
quel que soit U'entier n > ng, si P, et P,41 sont vraies alors P, o est vraie

alors quel que soit 'entier n > ng, P, est vraie.

Autrement dit :
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P, et P41

= Vn € [no; +oof, P,
Vn € [ng;+oo, (P, et Phy1) = Payo
Récurrence forte :
Si Fno alors uel que soit n > ng, P,
quel que soit n > ng, [Vk € [no;n], Pr|= Put1 uetq Z 7o S

Récurrence finie :

Soit n fixé dans N,

. Pno
Si { k€ [nosn—1], Pe = Popt alors P,.

1.2.2 Nombres réels.

On note R 'ensemble des nombres réels. On représente ces nombres sur un axe orienté.

Reégles de calcul.

Somme et produit

Pour tous réels x, y et z on a :
z+y=y+zx z+0==zx (x+y)+z=z+(y+2) dz' eR: z+a' =0

Ty = yx xxl=x (zy)z = z(yz) (siz#0) F'eR: za’' =1

z(y+z)=zy+zz

Quotients de nombres réels :

Soient a, b, ¢ et d des nombres réels non nuls,
a_.. ! a_ac L8 _ac 1_%
b YT b be BT a=y
a ¢ ac a ¢ ad+bc 7 ad
- X = = — 7—|—7: _= —
b d bd b d bd s e
Ordre de priorité :
Soient a, b et ¢ des nombres réels non nuls,
at+b—c=a+b+ (—c) a—b+c=a+(-b)+c
a+bxec=a+ (bxc) axb+e=(axb)+c
b 1 b
ot :(a+b)xf:g+f
c c

Inégalités

Propriétés.
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Les propositions suivantes sont vraies quels que soient les réels z, y et a.

r<y=z+a<y+a r<y=—zx+a<yta

TSy &= y—x=20 r<y <= y—x>0

z20 et y20=2a+y=>0 z>0et y20=2x4+y>0
220 <= —z<0 >0 <= —z<0

z>20 et <0 < 2=0
z20 et y20=2y=>0 z>0et y20=2y =0
xy = 0 si, et seulement si, = et y sont de méme signe.

zy < 0 si, et seulement si, x et y sont de signe opposé.

Propositions.

Pour a,b,c,a’,b’,c des réels,
Si a<beta <b alors a+a <b+1V
Si a<b et k>0 alors ka <kb
Si 0<a<bet0<a <V alors aad < bV

Si a<b et £<0 alors kb< ka

1 1

Si aetbdans R}, a<b alors — < —

+ b " a

. . 1 1

Si aet bdans R*, a <b alors 5 < -

a

Meéme propriétés sur les encadrements.

Notation : a<b<c <<= a<b e b<c

Propositions :

O Soient n € N* et x1,x9,...,2, € R,

Sizi <ao <3< <o, <xyalorszy =29 =+ =x,.

@ Soient n € N* et x1,x9,...,2, € R,
siVi € [L;n],z; >0alors o1+ -+, 20

® Soient n € N* et x1,29,..., 2, € R,
si Vie[l;n],z; 20 et o1+ +xz, =0 alors Vi€ [I;n], ©; =0

A connaitre. et a savoir démontrer.

1
(I,) Y(a,b) €R? |ab| < §(a2 +b?) (I) V(a,b) €R% Vab<
1

X

N | =

PN,

(a+0b)
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Intervalles

Définition :

Les intervalles de R sont les parties A de R vérifiant :

Y(a,b,c) € R®, [aeA et bEA et a<c<b] = c€A

Les intervalles de R, autres que @ et R, sont les parties de R de la forme :
la;b], Ja;b[, [a;b[, Ja;b], [as;+oo[, Ja;+oo[, ]—o0;b], ]—o0;b|

avec a et b deux réels.

Valeur absolue.

Définition :
On définit la valeur absolue d’un réel x par :
X si x>0
ol = =4z si <0
Remarques :

Pour tous réels a,b,x on a :
|—z[=lz[ et [a—b]=][b—a

Sur ’axe orienté des réels, on note M le point d’abscisse z, A d’abscisse x4 et B d’abscisse xp.

e |z] est la distance de M a lorigine. ( on dit aussi "de z a lorigine").
e |rp — x4 est la distance AB ( on dit aussi "de x4 a xg").

e 1p— x4 estla mesure algébrique AB.

Propositions :

Soit z, y et h des réels avec a > 0,
x| >0 (x| =0 < 2 =0) —|z| <z < ||

|z] <a <= —a<z<a

2] <a <= —a<z et x<a

<
2| >a <= < —a ou a<=z

|yl = |=[ly| |z +yl < el + 1yl ||z = lyll < |z =yl

Cas d’égalité dans linégalité triangulaire.

Y(z,y) €ER? |z +y|=|z|+ |y < (2=0ety>0)ou(z<0ety<0)

Généralisation de l'inégalité triangulaire.

Soient n un entier non nul et ay,as,...,a, n réels,
n n
E ak| < E |ak]
k=1 k=1

La condition nécessaire et suffisante pour avoir une égalité est : tous les ag sont de méme signe.
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Puissances entiéres.

Définition.

Soit  un réel, on définit par récurrence et pour tout entier naturel n le réel 2™ par :
=1 VneN, z"l=z"xz

Plus simplement : 2" =x X --- X &
—_——

n facteurs

(=n)
Soient x un réel non nuls et n un entier strictement négatif, le réel 2™ est égal a <>
B

Propriétés

Soient x et y deux réels non nuls et n et m deux entiers relatifs.

a5
(zy)” = z™y", " xz™=z"t", (z")" =z"", = "
Identités remarquables.
Pour a et b deux réels,
(a4 b)? = a® + 2ab + b? , (a—b)? =a®—2ab+b?, (a —b)(a+b) =a® - b?

Racine carrée

Définition :

Pour z un réel positif ou nul, on note v/z I'unique réel positif dont le carré vaut x.

Proposition :

x et y désignent deux réels positifs ou nuls,

VT = Va g siy #0 g VEFYSVE+T

VneN, vam=(Va)"

S &l

Remarque : Quel que soit le réel z, Va2 = |z|.

Puissances réelles.

Définition :

Soit @ et b deux réels, avec @ > 0, on appelle a puissance b le réel e @)

ab def ebln(a)

Propriétés algébriques :

Soient a,a’ deux réels strictement positifs et b, b’ deux réels quelconques.

=1 1 (ad) = aba® ot = gba? (ab)b/ — " b-b _

Proposition :

Soit b € R,

Va € R%, In(a’) =bln(a) VaeR, (%)’ =e®
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Majoration, minoration.

Définitions.

Soit m un réel, A une partie de R,

@ Dire que m est un majorant de A signifie que : Ve e A, x < m.

@ Dire que m est un minorant A signifie que: Ve A, x> m.

Définitions.

Soit A une partie de R,

@ Dire que A est majorée signifie que: IM eR: Vre A, z < M.
@ Dire que A est minorée signifie que: dImeR: Ve e A, x> m.
® Dire que A est bornée signifie que :  I(m, M) €R?*: Va € A, m <z < M.

Proposition :

Soit A une partie de R,
A est bornée si, et seulement si, IM € Rt : Vrec A, |z|<M

Plus grand ou plus petit élément d’un ensemble

Définitions :

Soit a un réel, A une partie non vide de R,

@ Dire que a est le plus grand élément de A signifie que :
a€A et VreA z<a

Lorsqu’il existe, il est unique on le note max(A).
@ Dire que a est le plus petit élément de A signifie que :
a€A et VxeA zx>a

Lorsqu’il existe, il est unique on le note min(A).

Remarques :
- un ensemble fini posséde un plus grand et un plus petit élément.
- Toute partie majorée de Z posséde un plus grand élément.
- Toute partie minorée de Z posséde un plus petit élément.

Borne supérieure ou inférieure

Définition :

La borne supérieure a d’une partie A de R est caractérisée ("a = sup(A) <= ") par :
Vie A, z<a et Vo<a, Ix€A: b<czx
La borne inférieure a d’une partie A de R est caractérisée ("a = inf(A) <= ") par :

Vee A, a<zx et Vb>a, Ix€A: x<b

Autrement dit :

A une partie de R,
e La borne supérieure de A est, lorsqu’il existe, le plus petit des majorants de A.

e La borne inférieure de A est, lorsqu’il existe, le plus grand des minorants de A.
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Théoréme : (Propriété de la borne supérieure, de la borne inférieure)

Toute partie non vide majorée de R posséde une borne supérieure.

Toute partie non vide minorée de R posséde une borne inférieure.

Partie entiére.

Définition :

Soit z un réel, il existe un et un seul entier relatif n vérifiant :
n<r<n+1

cet entier s’appelle la partie entiére de x et se note ||

Propriétés :

Pour tout z € R,
lz] <z < |z]+1 et z—1<|z] <z
Pour tout xz € R,

lze+1] = |z]+1 et VneZ, |z+n|=|z]+n

Proposition : (complément)

Soient a et b deux entiers naturels non nuls,

a
{J est le quotient dans la division euclidienne de a par b.

Séparation des termes d’une somme.

Soit (ay) une suite de nombre complexes,

n L5) |25t

=/
E a; = ask + E 2k+1
i =0 k=0

=0 k
n 5] 125+ 1252
Z a; = asg + Z ask+1 + Z a3k-+2
i=0 k=0 k=0 k=0
1.2.3 Nombres complexes.
Introduction.
Il existe un ensemble C vérifiant :
ORCC
® on définit + et x sur C avec les mémes propriétés que + et x sur R.
© il existe un élément de C noté ¢ et vérifiant ¢ x i = —1

® tout élément de C peut s’écrire de maniére unique x + ¢ X y ol z et y sont deux nombres réels.

Attention :

Dans C on ne définit pas d’ordre on ne peut pas comparer (plus petit ou plus grand) deux nombres complexes.
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Forme algébrique.

Identification.

Y(z,y) €ER?, z+iy=a2'+iy — z=2 et y=y

Reégles de calcul.

Pour tous nombres complexes z, z1, 2o et z3 et tous nombres réels x1, 41,22 et y2 on a :
i2=-1 (x1 +iy1)(x2 +iy2) = (x122 — Y1Y2) + i(x1Y2 + T2y1)

21+29 = 290+21 z21+0 =21

(z1+22)+23 = 21+ (22+23)

(2122)23 = 21(2223)

2122 = 2221

2 eC: 242 =0
21X1:Zl

(siz#0) 3 e€C: z2' =1

z1(z2 + 23) = 2122 + 2123

Les identités remarquables, les formules du bindme et de Bernoulli ont été énoncées avec des nombres complexes.
Remarque : (Intégrité)

V(Zl, 2’2) S (CQ,

2129 =0 <= 21 =0 ou 2z9=0

Partie réelle et partie imaginaire.

Définition.

V(z,y) € R?, Re(z+ iy) ==

Im(z + iy) =y
Remarques :

- Les complexes de partie réelle nulle sont appelés imaginaires purs.
-Onnote iR ={z€ C | Re(z) =0} (Pensemble des imaginaires purs)
Conjugué.

Définition.

Soit z € C, on note z = x + iy avec x,y deux réels,

on appelle conjugué de z le nombre complexe noté Z et définie par

B=B=>07

Propriétés :
Pour tous nombres complexes z et 2’ , tout réel \ :
Az=X2 z2+2Z=2z +2 =5 &
) 2 7 _
Siz#£0, — == VneZ, zz2"=3z"
z Z
Propositions :
Pour tout nombre complexe z :
2l 2=z
Re(z Im(z
=2 0=
Z2ER <= 2=7% Z2€IR < 2+4+zZ=0
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Module.

Définition :

Le module du complexe z est le réel |z| = v2Z  ou encore pour (a,b) € R? |a + ib| = /a2 + b2

Propriétés.

Pour tout nombres complexes z et 2’ | tout réel \ :

/
z z
el = JAT 2 2] = |||/ H-5 Vnez, | ="

z

Inégalités.

Pour tous nombres complexes z et 2’ :
[Re(z)] < |z] [Im(2)[ < |z| |2+ 2| < || + |2 |l2] = |2']] < |z — 7|
Démonstration de 1’inégalité triangulaire.
Soit (z,2') € C?,
(2l + D2 =1+ 217 = |2 + 2022 | + [ = (2 + ) (2 + 2)

= |22+ 2022 | + )P — (22422 + 224+ %)
= 2(|zZ'| — Re(z7))
or pout tout complexe Z, |Z| > Re(Z) donc (|z] + [2'])* — |z + 2/|* = 0 ou encore |z + 2/|? < (|2| + |/])?

en passant a la racine carrée qui est une fonction croissante sur R il vient :

[Pour tout (2,2) € C2, |2+ 2| <|2| +|¢]]
Le calcul précédent montre que : |z + 2’| = |z| + |2/| & |2Z'| = Re(2Z") donc
Pour tout (z,2') € C*, |2+ 2| =|z| + /| si, et seulement si, 2z’ € Ry

Notation e*.
Définition :
Pour tout 6 € R, on note : etf = cos(6) + i sin(f)
€
Propositions :
Pour tout (6, §') € R?,
0 i0 o 0 _ i(0+0) ! i(0—0) 1 —io_"ip
’el‘zl, e x e = ¢ , — =¢ , W _ b
il ot
Pour tout 0 e R, n € Z (eiH) = ez’(n&)
Formules d’Euler.
0 1ot o0 _ i

Pour tout 6 € R, cos(f) = — sin(f) = o
i




Chapitre 1. Outils 20

Ecriture exponentielle d’un nombre complexe.

Définition :

Soit z un nombre complexe non nul, on appelle argument de z tout réel 6 tel que

5= |z\ei9

Propositions : Identification.

Etant donné de réels strictement positifs 1 et ro et deux réels 6; et 0,
101 _ 105 _ _
rie’l =rqge <~ ri=1ry et Jke€Z 6;=0y+2kn
Si 6 et 03 appartiennent a [0; 27|, (ou & | — ;3 7],)

r1 01 — 7o et02 < rp=ry et 6;=20,

Exponentielle d’un nombre complexe.

Définition :
Soit z un nombre complexe de forme algébrique z = a + b
on appelle exponentielle de z le complexe :
e = % eib
def
Théoréme :

V(z,2') € C2, e+7) = ¢% ¢?

1.2.4 Interprétations graphiques des nombres complexes.

Affixe d’un point ou d’un vecteur dans le plan complexe. (Forme algébrique)

o

€2

z=ux+1y est laffixe du point M et du vecteur .
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Somme de deux complexes.

U417

(o] X’ XX
z + 7' est laffixe du vecteur @ + 7.
Distance entre deux points.
B(zg)
Alzp)
AB = |z — za]. 25 — 24 est Daffixe du vecteur AB .

Représentation polaire d’un point du plan.

p sin(6,
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Sur le cercle trigonométrique.

sin(6) M(z)

cos&@)

z = e = cos(6) + isin(0).

1.2.5 Trindéme a coefficients réels.

On appelle trindme & coeflicients réels toute application P de C dans C vérifiant :

J(a,b,c) ER* xR xR: VzeC, P(z)=az’+bz+c

b\> b —dac
2a

Démonstration o refaire : aX*> +bX +c=a ((X + — 122 ) (Forme canonique)
a

Racines.

On appelle racine du trinome : aX? 4+ bX + ¢, toute solution dans C de équation : az® + bz + ¢ = 0.
On note A = b? — 4ac (le discriminant du polynome)
e Si b2 —4ac >0, le trindme posséde exactement deux racines et elles sont réelles :
—b+ VA —b— VA
= XrTro —= ———
2a 2 2a

b

e Si b2 —4ac =0, le trindme posséde une unique racine réelle : zo = ~%4
a

1

e Si b2 —4ac <0, le trindme posséde exactement deux racines complexes et elles sont conjuguées :

B —b+iv—A _ —b—iv-A
= 2a = 2a

Forme factorisée et signe.

e Sib?—dac>0, aX?+bX +c=a(X —x)(X —x2).
Cette expression permet de donner le signe de P(z) sur R :

signe de a & l'extérieur des racines et 'opposé entre les deux racines.

e Sib? —dac=0, aX?+bX+c=a(X — x>
Cette expression permet de donner le signe de P(z) sur R : signe de a et s’annule en xg.

e Sib? —dac<0, aX?+bX +c=a(X —2)(X-32)
Attention! cette derniére expression ne justifie pas du tout le signe de P(z) sur R :

Dans ce cas le signe de P(x) est celui de a.
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Forme canonique et sommet.

Pour tout trinéme aX? + bX + ¢, on peut trouver deux réels a et 3 tels que
aX?+bX +c=a(X —a)+8
En donnant I'allure de la parabole, cette expression donne le sommet de la parabole :

le point de coordonnées (c, ).

1.3 Trigonométrie.

1.3.1 Dans le triangle rectangle.

C
r cos(a)| r
Y
a
o
A rsin(a)
B B

A

r est la norme du vecteur AB

AB AC AC AB AC AB

BO sin(f) = -5 os(7) = 5~ sin(y) = —— tan(B) = —— tan(y) = —

cos(f) = BC AB AC

1.3.2 Dans le cercle trigonométrique.

tan(0)

sin(f) oo

0 cos(0) I

Remarque : Le cercle est de rayon 1, il est orienté dans le sens antihoraire, les points du cercle sont repérés par
leur abscisse curviligne (I’arc orienté IM), sur la figure cette abscisse vaut 6.

Définitions :

e cos(f) et sin(f) sont les coordonnées du point M du cercle trigonométrique associé a 6.

5 VHGR\{ngkﬂkeZ}, tan(0) = ;I;EZ;
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Remarque : Différentes fagons de noter ’ensemble de définition de la fonction tangente :
™ T ™ ™
Dtan:R\{§+kw | keZ} Dtan:{xeR|VkeZ, :c;é§+k7r} Dian = U}kw—i; kr+ 2
kEZ

1.3.3 Périodicités.

cos(f + 2m) = cos(#)
e Les fonctions ¢+ cos(t) et t+—— sin(t) sont de période 2. Vo eR,

sin(6 + 27) = sin(6)
e La fonction t+— tan(t) est de période VO € Dion, tan( + ) = tan(f)

1.3.4 Symétries.

Avec les axes :

M(T-8) sin() M(6)
RS N
T I
\e\\\ }
0 & cos(8)
M(17+0)) M(-6)
cos(—0) = cos(h) cos(m — 0) = — cos(0) cos(m 4 0) = — cos(0)
sin(—6) = — sin(0) sin(m —0) = sin(0) sin(m + 0) = —sin(6)
tan(—0) = —tan(6) tan(m — 0) = —tan(6) tan(m + 0) = tan(6)
Avec la premiére bissectrice :
777777 M(11/2-0)
sin(8) 1/ M(6)
fri2,87
|

cos(0

A:y=x //

cos (z - 9) = sin(h) sin (E - 0) = cos(0) tan (E - 9) = ran(0)
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1.3.5 Valeurs remarquables.

-

1.3.6 Formules.

Formules d’addition.

cos(a + B) = cos(a) cos(f) — sin(a) sin(3) sin(a + ) = sin(a) cos(8) + cos(a) sin(S)
cos(a — ) = cos(a) cos(B) + sin(a) sin(B) sin(a — ) = sin(«) cos(8) — cos(a) sin(p)

Formules de duplications.

cos(20) = cos?(6) — sin?() sin(26) = 2sin(d) cos(6)
cos(20) = 2cos?(6) — 1 cos(20) = 1 —2sin?(6)

1.3.7 Equations.

Théoréme.

Pour tout (6,0") € R?,

cos(f) =cos(f') < 3JkeZ: 0=0 +2kr ou 0=—0+2kn
sin(f) =sin(f') < Ik e€Z: 0=60 +2kr ou O=n—0 +2kn

Pour tout (6,6") € (Dtan)27

tan(f) = tan(f') < Ik €Z: 0=0+knr
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1.3.8 Arcsinus, arccosinus et arctangente.

Définitions.

Soit x € [—1,1],

T
@® On appelle arcsinus de x 'unique réel 6 appartenant & {—2; 2} tel que sin(f) = x

@ On appelle arccosinus de x 'unique réel 6 appartenant a [0; 7] tel que cos(d) = =

Soit = € R,

T
® On appelle arctangente de x I'unique réel 6 appartenant a } —5; 2 { tel que tan(f) = x

Autrement dit :

e Pour z un réel de [—1,1], Iarccosinus de z est I’arc de [0, 7] dont le cosinus vaut z.

T T
, =

e Pour z un réel de [—1,1], Parcsinus de z est Parc de [—— 2] dont le sinus vaut x.

T
e Pour x un réel quelconque, l'arctangente de x est arc de ]—5, 5[ dont la tangente vaut z.

1.3.9 Transformation d’une expression de la forme : a cos(x)+b sin(x).
On cherche & transformer une expression de la forme a cos(z) + bsin(x) en une expression de la forme r cos(z — ¢)

a, b, x, r, @ des réels avec (a,b) # (0,0).

En trois étapes :

O On met en facteur \/m,

acos(x) + bsin(x) = Va2 + b2 (cos

+ sin

a b
@ Jare “”Wm)

a

wosle) = e

) b
)= ey

On peut trouver un tel ¢ car le point de coordonnées (

® On cherche ¢ tel que :

a ) b
VaZ +02 VaZ + b2

) est sur le cercle trigonométrique.

® onaalors: acos(z) 4 bsin(z) = Va2 + b2 (cos(x) cos(¢) + sin(x) sin(p))

acos(z) + bsin(z) = Va2 4+ b% cos(z — ¢)

1.3.10 Linéarisation

Etant donnés deux entiers naturels m et n et un réel 4, linéariser cos™ () sin™ () c’est 'exprimer comme somme
de termes de la forme A cos(kf) ou Asin(kf) avec k € N et A € R.

¢if 4 o—if R
@ Remplacer cos(6) et sin(f) par respectivement 5 et 5; (formules d’Euler).
i

@ Développer entiérement I’expression en nombre complexes (souvent en utilisant la formule du binome).

® Reutiliser les formules d’Euler pour revenir a des cosinus et des sinus (des nombres réels).
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1.4 Méthodes de calcul.

1.4.1 Sommes.

Définition.

Soient m et n deux entiers, et ao, . ..

n
E ak:O,
k=m

pour n < m,

plus simplement : quand n > m :

s Ay o o -

m
E ap = Qpm, et
k=m

des nombres complexes.

n+1

5 -

pour n = m

(Z ak> + Gpy1
Zak = am +

n—m+1 termes

-+ ap.

Des sommes a connaitre.

(neN, meN, (m<n)

—m+1

et ¢eC\{1})

n m n+1 n
k4" —q _n(n+1)
Zq 1—¢q Zk_ 2
k=m k=0
+1)(2n +1) "L, n2(n+1)?
k? = ———
G 2 i

Formule de Bernoulli.

Soient n un entier naturel et (a,b) un couple de nombres complexes.

n+1

" = (a

b) En: ak bn—k
k=0

Démonstration.

_ b) zn: akbn—k
k=0

Linéarité.

n n
Z ak+1bn—k _ Z akbn+1—k

n+1

Z akpnti=k _ E akprti=k (changement d’indice)
n+1 n+1

ns1 + Zakbn+1—k _ Zakbn+1—k — bs
k=0 k=0

=0

Pour A\ un nombre complexe, (a,

Z)\ak )\Zak
k=m

) et (b,) deux suites de nombres complexes.

Zakerk ZakJerk
k=m

"Relation de Chasles".

Si ny, ny et ng sont trois entiers vérifiant n; < no < n3, on a :

ns na—1 ns
ou = g ag + E ag
k=no+1 k=n1 k=no
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Changement d’indice.

Translation ou décalage.

n n—1
E ak:E Q41 E ap = E Ak+p
k=1 k=0

k=m—p

Symeétrie ou lecture inverse.

n n
§ ar = § Ap+1—Fk
k=1 k=1

n+p

Zak— D

k=m-+p

n n
E ar = § Qp4p—k
k=p k=p

Sommes télescopiques.

Lorsque les aj peuvent s’écrire

Ug4+1 — Ug OU Uk — Uk41

n n
D (kg1 — k) = Uni1 — U D (uk — Ukt1) = Um — Uns
k=m k=m
Sommes et inégalités
Soient (ag) et (by) deux suites de nombres réels et n un entier naturel,
n
Si  pour tout k € [0;n] , < by alors Zak < Z by
k=0 k=0
Séparation des termes d’indice pair et d’indice impair.
Soit (a,) une suite de nombre complexes,
- Ln lj
Z Za2k + Z A2k+1
i—0
1.4.2 Produits, factorielles.
Définition.
Soient m et n deux entiers, et ag, - - - a,... des nombres complexes.
n m n+1 n
Vn < m, Hakzl, Hak:am et Yn>m Hakz Hak X Apy1
k=m k=m k=m k=m
Autrement dit, quand n > m : H A = QA X - X ap,
k=m n—m-+1 facteurs

Factorielle. notation n!

Définition.

On appelle factorielle d’un entier naturel n I’entier :

s

b
Il

1

k

7

on le note n!.
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Remarques

0l=1

Autrement dit :

n! =

Vn € N,

I1x2x3x---x(n—1)xn =

(n+1)!=nlx(n+1)

= nx (n—1)x

produit de tous les entiers compris entre 1 et n

-x2x1

Produits a connaitre

n

k=m

H @ = an—m+1

Pour a € C et n, m deux entiers vérifiant 1 < m < n,

. n!
’ kgnk_ (m —1)!

Produits télescopiques.

L. Uk+1
Lorsque les aj, peuvent s’écrire et pour m < n
Uk Uk+1
n n
H Uk+1  Un41 H Ug — Um
e, Uk Um, ke, Uk+1 Un+1

Exponentielle et logarithme.

Exponentielle d’'une somme :

n n
Pour tout (a1,as,...,a,) € R", exp (Z ak> = H exp(ag)

Logarithme népérien d’un produit :

Pour tout (aq,as, ...

1.4.3 Coefficients binomiaux.

Définition.

n
Soient n, p deux entiers relatifs, on définit ( ) par :
p

. n n!
si 0<p<n : =
p) pin—p)!

Remarques :

e On lit "p parmi n".

n
e Dans un schéma de Bernoulli de profondeur n : ( ) est le nombre de chemins avec exactement p succeés.
p

Formules.

Soient n, p deux entiers naturels ,

o ()-62) @ Gi)-6)+ ()

n+1
®) <p+1

)

_n+1
Cp+1

()

Démonstrations : A savoir faire.
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Cas particuliers.

Pour tout n € N,

B 0 O ()

Avec la notation produit :

p facteurs

p—1

(n—Fk)
Cﬁ _n—D(mn-ptD) _ 1
p p! !

Triangle de Pascal.

N‘O‘l‘Z‘i&‘4‘5‘6‘7‘8‘9‘10‘11‘12‘
0 10| o0 0 0 0 0 0 0 0 o] o] o
1 1] 1] o0 0 0 0 0 0 0 0 o] o] o
2 1] 2 | 1 0 0 0 0 0 0 0 o] o] o
3 13| 3 1 0 0 0 0 0 0 o] o] o
4 1] 4| 6 4 1 0 0 0 0 0 o] o] o
5 1] 5 |10] 10 5 1 0 0 0 0 oo o
6 116 | 15| 2 | 15 6 1 0 0 0 oo | o
7 1] 7 |21 3 | 38 | 21 7 1 0 0 oo | o
8 1] 8 | 28| 56 | 70 | 56 | 28 8 1 0 oo | o
9 1] 9 |3 | 8 | 126 | 126 | 84 | 36 9 1 oo | o
10 1] 10| 45 | 120 | 210 | 252 | 210 | 120 | 45 | 10 | 1 | 0 | ©
11 1|11 | 55 | 165 | 330 | 462 | 462 | 330 | 165 | 55 | 11 | 1 | 0
12 1] 12| 66 | 220 | 495 | 792 | 924 | 792 | 495 | 220 | 66 | 12 | 1

Formule du binéme de Newton.

Démonstration :

O Fixons z dans C

Soient n un entier naturel et (a,b) un couple de nombres complexes,

2 ()

k=0

(a+b)" =

(En deux étapes)

(I) Pour n =0,

0

0

on a (1+ m)o =1 et Z (k) ¥ =1 donc la propriété est vraie pour n = 0.
k=0

H) Prenons un entier n et supposons que : (1 +x)" = ~(n ¥
pPp q k ,
k=0

et montrons par récurrence sur n que pour tout entier naturel n,

1+z)" = Z (Z)xk



Chapitre 1. Outils

31

on sait que (z + 1)"! =

(1+z)"tt =

(1 _|_1,)n+1 —

En conclusion :

(x 4+ 1)(z + 1)" donc en utilisant ’hypothése de récurrence on obtient :

i n n k +1
k=1
n 1
1+ Z <”']: )xk 4 gntl (formule du triangle de Pascal)
k=1
n+1
1
3 (n;{: )xk (propriété au rang n + 1)
k=0

® Montrons maintenant que pour tout (a,b) € C, (a+0b)" = Z (Z) akpnk
k=0

ler cas : Pour b =0, la propriété est immédiate. (Dans la somme tous les termes sont nuls pour k = 0)

2eme cas : Pour b # 0, on

applique le résultat montrer en @ avec z = — (= ab_l), on obtient :

() -6

IS

en multipliant par b" les deux membres de cette égalité, il vient ce que I'on cherchait :

Remarques :

e (en inversant a par b)

e (en remplagant b par —b)

(a+b)" = i (Z) akpnF

k=0

(a+b)" = i <Z) a™kpk

(a—b)" = Z(—l)k(k>a”_kbk

k=0

Sommes a connaitre. (et G savoir redémontrer)

- n
® |VneN, —on
2 ()

Prendre a =1 et b =1 dans la formule du binéme.

0O \Vn € N*, Z (n> (=1)* = 0| Prendre a =1 et b= —1 dans la formule du binome.
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i n
® | Vn e N, k =n2" !
(1)

-1
11 suffit d’utiliser /<:<Z) = n(n ), puis de retrouver la somme @ avec n — 1.

k—1
® | V(n,p) € N? Z <§) = (Zii)

k=p

P . . k k+1 k
Par recurrence sur n ou avec une somme telescopzque en remarquant que . = —
D p+1 p+1

1.4.4 Sommes doubles.

Dans ce paragraphe pour tout couple d’entiers (4, j), a; ; désigne un nombre complexe.

Somme double rectangulaire.

On note Z ai; la somme de tous les nombres a;; lorsque i vade 1 an et j de 1 & m.

1<ign
1<j<m

1<i<n i=1 \ j=1 j=1 \i=1
1<j<m
On peut aussi noter :
n m m n
dooa =) ) ag =y > ay
1<isji<n i=1 j=1 j=1i=1

Produits de deux sommes simples.

Dans le cas oul a;; = o;0;

2o (S (50) - (5] ()

1<ign
1<j<m

Somme double triangulaire.

On note E a;; la somme de tous les a;; lorsque ¢ va de 1 & n et j de 1 & m avec la contrainte i < j
1<i<j<n

1<i<G<n i=1 \ j=i j=1 \i=1

inversion somme triangulaire

On peut aussi noter :
n o n m J
> ag= Y ay=) Y ay

1<i<G<n i=1 j=i j=1i=1

On note E a;; la somme de tous les a;; lorsque ¢ va de 1 & n et j de 1 & m avec la contrainte i < j
1<i<jsn

n n n j—1
> ay=) > ay | = Qi
j=1

1<i<ji<n i=1 \ j=i+1 i=1
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Linéarité.

A désigne un nombre complexe.

Zx\aw—)\Za” Za”—kb” Zam—i—Zb”
(4,5)

(4,9) (1,9) (4,5) (4,9)

1.5 Vocabulaire des applications.

1.

5.1 Introduction.

‘ Une application de E dans F' associe a tout élément de E un unique élément de F'.

Notations et définitions :

e (une définition rigoureuse mais pas nécessaire dans ce cours) Une application peut-étre définie par le triplet
(E,F,C)ouC C E x F avec la propriété : Vo € E,Jly € F: (z,y) € C

Pour = dans F, I'unique élément de F' lié & x est appelé image de x par f et on le note f(x).

Onnote: f: F — F "f est 'application qui va de E dans F et qui & x associe f(x)".
z — f(2)

Soit y € F,
on appelle antécédent de y par f, tout élément = de E vérifiant : f(z) =y

Les éléments de F' qui sont I'image d’un élément de E sont appelés valeurs de f.

On note f(F) l'ensemble des valeurs prises par f.
Autrement dit :  f(E)={f(z) |z € E} ouencore f(E)={yeF|IxecE: y=f(z)}

FE est '’ensemble de départ de f, ou encore son ensemble de définition.

(certains parlent aussi de "source”)

F est ’ensemble d’arrivée de f, (certains parlent aussi de "but")

(cet ensemble contient ’ensemble des valeurs prises par f)

On note F¥ ’ensemble des applications de F dans F.

Application identitée de E : On note Idg 'application E — F
T —> x

Deux applications f: E — F et g: E — F' sont égales si, et seulement si,

E=FE | F=F e VzePE, [f(z)=g(z)

Restriction et prolongement

Définition :

Soit f une application d’un ensemble E dans un ensemble F'.
Pour A est une partie de B, (AC E)

on appelle restriction de f a A, notée f,, application de A dans F, vérifiant : Vo € A, fj,(z) =
f(z).

Pour B un ensemble contenant E, (E C B),

on appelle prolongement & B de f toute application g de B dans F vérifiant : Vo € E, f(z) = g(x)
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Image directe d’une partie de ’ensemble de départ.

Définition :

Soit A une partie de E, on note f(A) 'ensemble des images des éléments de A,
on dit que f(A) est 'image directe de A par f.
Autrement dit :  f(A) ={f(z) |xr € A} ouencore f(A)={yeF|IxcA: y=f(z)}

1.5.2 L’application composée.
E, F et GG sont trois ensembles quelconques.

Définition

Soient f:FE — F et g: F — G deux applications,

lapplication de F dans G qui a x associe g(f(z)) est appelée (application) composée de f par
g.

On lanote: gof

Proposition :

Etant données, f: E—F , g: F — G et h:G — H trois applications, on a :
Idpof=f, foldp=f et ho(gof)=(hog)of

Attention : en général, go f # fog.

1.5.3 Injections, surjections.

Soit f une application de F dans F.

Injection.

Définition :

Dire que f est une injection (ou est injective) signifie que :

V(l‘l,ﬂﬁg) S EQ, f(ml) = f(l'g) — 1 = T2

Application injective Application non injective.

f:10,2] — [0, 3]
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e

Application injective Application non injective.
Remarques :
e f est injective lorsque tout élément de ’ensemble d’arrivée posséde au plus un antécédent par f.

e Une autre définition : V(x1,72) € E?, 21 # 29 = f(21) # f(22).

Surjection.

Définition :

Dire que f est une surjection (ou est surjective) signifie que :

VyeF, JzeE: y=f(z)

—

Application surjective Application non surjective.

f:10,2] — [0, 3]

p

Application injective Application non injective.

Remarques :
e f est surjective lorsque tout élément de I’ensemble d’arrivée posséde au moins un antécédent par f.

e Pour savoir si f est surjective on cherche a résoudre f(z) =y pour un y quelconque dans F'.
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1.5.4 Bijection et application réciproque.

Définition : (bijection)

Soient E, F' deux ensembles et f une application de E dans F,
Dire que f est une bijection (ou est bijective) signifie que : Vy € F, Jz € E : y= f(x)

Remarque : f est bijective si, et seulement si, f est injective et surjective.

Définition : (application réciproque)

Soient E, F' deux ensembles et f une application de £ dans F,
Lorsque f est une bijection :

on peut définir I’application de F' dans E qui & tout élément de F' associe son unique antécédent par f.

Cette application notée f~! est appelée réciproque de f.

Propositions :

Si f est une bijection, alors :

® V(wy)eExF  y=flr) <= z=[f"(y)
fof™=Idp frof = Idg
f~! est une bijection de F dans E

® ® 0

I’application réciproque de f~! est alors égale a f : (f_l)71 = Jf

Théoréme : (La composée de deux bijections est une bijection)

Si f:E—F et g:F — G sont deux bijections alors g o f est une bijection de F dans G et
I’application réciproque de go f est f~tog™l.

(gof) '=ftog™?

Démonstration :
On suppose connaitre f:FE — F et g:F — G deux bijections,
montrons qu’alors ’application g o f est une bijection de E dans G.

Prenons un z dans G, (Je prends un élément quelconque de ’ensemble d’arrivée)
Pour z € F,
gof(z) =2z <= g(flx)==2 (Déterminons les antécédents de ce z par go f)
=  flx)=g"(2) car g est bijective
= x= fﬁl(g*l z)) car f est bijective
— z=f"to gil(z) qui est bien un élément de E

Donc tout élément de G posséde un unique antécédent par g o f dans E, donc g o f est une bijection de E dans G.

Plus "simplement" : Vz € G,3lz € E: go f(z) =2z donc lg o f est une bijection de E dans G‘

On a montré, de plus, que 'antécédent d’un z quelconque de G est donné par f71 o gfl(z),

donc la réciproque de g o f est I’application G — FE ,
2 — [Tlog l(2)

autrement dit : ’ (gof) t=s" 09_1‘

Théoréme

Une application f : E — F' est une bijection si, et seulement si, il existe g : F' — E telle que

go f=1I1dg et fog=I1dr

et alors g est la réciproque de f.
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Démontrons pour une application f: F — F que :
S’il existe une application g : F' — E telleque: go f=1Idg et fog=Idr

alors f est une bijection et f™ = g.

On suppose qu’il existe une application g : F — E telleque : go f =Ideg et fog=Idr

e Soit 21 et x2 deux éléments de E tels que f(z1) = f(x2),
on a alors g(f(z1)) = g(f(z2)) et comme on a : go f = Idg on en déduit que z1 = 2

L’application f est donc injective.

e Soit y un élément de F,

ona fog=Idr donc fog(y)=y ouencore y= f(g(y))
en posant x = g(y) on bien x dans E et f(z) =y

L’application f est donc surjective.

e Une fois que 'on sait que f est bijective, on peut parler de f*1 sa réciproque.
Ona gof=1Idg donc gofof ' =1Idgof " etcomme fof ' =1IdpetIdgof " =f"il vient :

g=f"

Corollaire :

Soit f: F — E,
fof=1Idg si, et seulement si, f est bijective et f~' = f.

Des propriétés spécifiques aux fonctions de R dans R :

Soient D1 et Dy deux parties de R,
Si f réalise une bijection de D; dans D» alors :
© C;-1 est la symétrique de Cy par la symétrie orthogonale d’axe A : y = .
@ Si f est impaire alors ™' est impaire.
© Si f est strictement croissante sur D; alors f' est strictement croissante sur Ds.

O Si f est strictement décroissante sur D; alors f ~! est strictement décroissante sur Ds.

Remarque :

f réalise une bijection de D1 dans D3 signifie que 'application D; —— Dy est correctement définie et est bijective.
z — f(z)

xy

f (o)

/ -/ -7 f@) o &
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1.5.5 Fonctions indicatrices.

Définition :

Soient E un ensemble et A une partie de F,
On appelle fonction indicatrice de A,

lapplication de E dans {0,1} qui z associe 1 si z € A et 0 sinon.

Propositions :

@ Soit A une partie de F,
Vo € E, La(z)=1 < z€ A

@ Soient A et B deux parties de F,
Tanp =14 x 15

® Si A est une partie de F, alors
Iy=1-14
@ Soient A et B deux parties de F,

1po=1p <— A=1B

® Soient A et B deux parties de E,

14<1p < ACB

Remarques :
o 15 =0 (Iapplication constante égale & zéro)

e 1g =1 (I'application constante égale & un)

1.6 Ensembles finis. Dénombrement.

1.6.1 Généralités

Définition :

Dire qu’un ensemble non vide E est fini
signifie qu'il existe un entier naturel n et une bijection de [1;n] dans E.

Ce nombre n est alors unique et est appelé cardinal de E.

Remarques :
e on note : card(F) ce nombre entier (ou encore #(F)). (card(E) € N)

e [F est fini lorsqu’on peut numéroter ses éléments avec un nombre limité de numeéros.

Le cardinal de E est alors le nombre d’éléments de E.

Un ensemble fini £ de cardinal n peut s’écrire :

E={ex|ke{l,..,n}} avec:Vi#£j, e #e,

e J est un ensemble fini et card(@) = 0

Si a et b sont deux entiers relatifs vérifiant a < b, alors :

card ([a;b]) =b—a+1

e Lorsqu’'un ensemble F n’est pas fini on dit qu’il est infini. Exemples : N, R ,[0,1] ...

Attention : pour les ensembles de nombres ne pas confondre bornée et finie.

Proposition :

Soient E et F' deux ensembles finis,
E et F ont le méme cardinal si, et seulement si, il existe une bijection entre E et F'.
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1.6.2 Propriétés du cardinal.

Propositions : (parties d’un ensemble fini)

@® Toute partie d’'un ensemble fini est un ensemble fini.
Soit E un ensemble fini et A et B deux parties de F,
@ Si AC B alors card(A) < card(B)

® A C B et card(A) = card(B) si, et seulement si, A= B.

card(AU B) = card(A) + card(B)

@ Si A et B sont deux parties disjointes de E (ie : AN B = @), alors :

Remarques :

e Si un ensemble contient une partie infinie, il est lui aussi infini.
e Si A est une partie d’un ensemble fini F, alors card(A) = card(E) — card(A)
e card(B\ A) = card(B) — card(AN B)

Théoréme : (Réunion de parties deuz & deuz disjointes.)

Si (Ai)ie[[l,p]] est une famille de p parties deux a deux disjointes, alors
p P
card (U Ai) = anrd(Ai)
i=1 i=1
Remarque :
p
® Si (Ai);c,,) est une partition d’un ensemble B alors : card(B) = anrd(Ai)
i=1

Théoréme : (Réunion de deux ou trois parties quelconques.)

e Si A et B sont deux parties de E, alors :
card(A U B) = card(A) + card(B) — card(A N B)
e Si A, B et C sont trois parties de E, alors :

card(AUBUC) = card(A)+ card(B) + card(C)

—card(ANB) —card(BNC) —card(ANC) + card(AN BN C)

Théoréme : (produit cartésien)

’ Si A et B sont deux ensembles finis, alors A x B est fini et :  card(A x B) = card(A) card(B)

Illustration :
En notant : A = {a1,a2, ...,an} avec n = card(A) et B ={b1,by, ..
AxB:{ (a1,b1), (a1, b2), -+, (ar,bm),
(0/27171),((1271)2)7 7(a2,bm)7
(an,br), (@n,b2), o+ (anbm) }

Le nombre d’éléments de A x B est égal & : n x m.

‘7bm}

avec m = card(B).
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Proposition :
Si (Ek)peqi,p) est une famille de p ensembles finis, alors £y X - -+ x Ejp est fini et :
card(E1 X -+ X Ep) = card(E1) X -+ - X card(Ep)
Proposition :

Soit p € N* et A un ensemble fini, ’ensemble A” est fini et :

card (A?) = (card(A))?

Remarque :
AP= A x---x A
~————

n fois I’ensemble A

1.6.3 Dénombrement des ensembles classiques.

Ensemble des p-listes.

Définition :

‘ On appelle p-listes d’un ensemble E, les éléments du produit cartésien E*.

Notation : ’Les listes sont notées : (z1,a2,...,2p)| , avec des parenthéses!!!

On rappelle que : (z1, 22, ey Tp) = (x'l,xlg,...,x;) = Vic[l,n], =z =z

Théoréme :

’ Soit p € N* et E un ensemble fini de cardinal n, le nombre de p-listes E est égale & : n?

Expérience classique qui améne des p-liste : (Situation de référence)
Dans un ensemble contenant n objets numérotés de 1 a n, on effectue p tirages successifs, avec remise. Les résultats de
ces tirages, rangés dans l'ordre d’apparition, constituent une p-liste.

lLe nombre de résultats différents de cette expérience est égale a n”

C’est le nombre de fagons de choisir successivement p objets parmi n, avec d’éventuelles répétitions.

Ensemble des p-listes sans répétition (arrangements).

Dire qu’une p-liste (x1,x2,...,Zp) est sans répétition signifie que
Vi, j) € Lol i#j= i
Remarque : on parle aussi de p-arrangement.

Théoréme :

Etant donné deux entiers n et p strictement positifs (p < n) et E un ensemble de cardinal n.
Le nombre de p-listes sans répétition d’éléments de E est égala: n(n—1)---(n —p+1).

p facteurs

Remarques :
Si p > n, alors il n’y pas de p-listes sans répétition d’éléments de FE.
n! pl
Le nombre de p-listes sans répétition de F est égal a : ﬁ ou encore H(n —k)
n —p)! o

Expérience classique qui améne des p-liste sans répétition : (Situation de référence)

Soit n et p deux entiers non nuls.

Dans un ensemble contenant n objets numérotés de 1 & n, on effectue p tirages successifs, sans remise. Les résultats de
ces tirages, rangés dans 'ordre d’apparition, constituent une p-listes sans répétition.

Le nombre de résultats différents de cette expérience est égal an(n—1)---(n—p+1)

p facteurs

C’est le nombre de fagons de choisir successivement p objets parmi n, sans répétition.
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Nombre de permutations.

Définition

Soit E un ensemble fini, une liste contenant exactement une fois chaque élément de E est appelée une
permutation de E.

Théoréme

’ Si card(E) =n le nombre de permutations de E est égal & : n! .

Remarques :
Le nombre d’ordres que I’on peut donner aux n éléments de F est égal a n!.

C’est le nombre de fagons de choisir successivement tous les objets d’un ensemble, sans répétition.

Nombre de combinaisons d’un ensemble fini.

Définition :

‘ Soit p un entier naturel, une p-combinaison de E est un sous-ensemble (une partie) de E a p éléments.

Notations :
e On notera %, (E) I’ensemble des p-combinaisons de E.

Ac P, (E) < (ACE et card(A)=p)

e Une combinaison s’écrit {xl,zg, .. .,xp} (des accolades!! ) avec V(i,7) € [[1,p]]2, 1£ ] = x: £

Remarque : Contrairement aux listes si on change ’ordre des éléments cela ne change pas la combinaison.

Théoréme :

Etant donné deux entiers n et p tels que p < n et E un ensemble de cardinal n.

1
Le nombre de p-combinaisons est égal a : ~ nn—1)---(n—p+1) = (;)
p:

p facteurs

Remarque : avec une p-combinaison on peut construire p! listes sans répétition de p-éléments de E.

Expérience classique qui améne des p-combinaisons : (Situation de référence)

Soit n et p deux entiers non nuls.

Dans un ensemble contenant n objets numérotés de 1 & n, on effectue un tirage simultané de p objets.
Chaque résultat de ce tirage est une combinaison de p objets de ’ensemble.

Le nombre de résultats différents de cette expérience est égal a : (n)
p

Nombre de parties d’un ensemble fini.

Théoréme :

Soit E un ensemble fini & n éléments, ’ensemble F?(E) des parties de E est fini et :

card (#(E)) = 2"

Démonstrations : (2 démonstrations)
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QO (Zp(E))ocp<n €st une partition de #(E) donc

card (P(E)) = » card(Z(E))
p=0
- %(p)
= (1+1)* =27

® On note eq,es,...,e, les éléments de E.
On définit 'application @ : £(E) — {0;1}",
sie; € Aalorsz; =1

qui & chaque partie A de E associe la liste (z1,...,2,) de {0;1}" définie par 6 o @ A el s = 0

Cette application est une bijection. sa réciproque est application de {0;1}" dans Z(E),
siz; =1alorse; € A

qui & chaque liste (z1,...,z,) de {0;1}" associe la partie A définie par : sizi—0Oalorse ¢ A

on a construit une bijection entre ces deux ensembles et on sait que card ({0;1}") = 2" | donc

card (#(E)) = 2"

1.6.4 Nombre d’anagrammes.

Théoréme des anagrammes. (complément)

Soit un "mot" M formé de p lettres distinctes A1, A, --- Ap, la lettre A1 apparait n; fois, ... , la lettre A,
apparait n, fois.

La longueur de M vaut N =ni +nz + -+ np.
Le nombre d’anagrammes de ce mot est égal a :

N!

n1!n2! e np!

N N —n1 N —ni —no Myp—il =
n1 na ns Np—1

ou encore

1.6.5 Applications et cardinal.

Nombre d’applications entre deux ensembles finis.

Soit E de cardinal p et F' de cardinal n, définir une application f de E dans F revient a donner la liste (f(e1), f(e2), ..., f(ep))
des images des p éléments de E par f, pour chacun d’eux il y a n choix possibles.

lLe nombre d’applications de E dans F est donc égal a n”

Nombre d’injections entre deux ensembles finis.

Soit E de cardinal p et F' de cardinal n, définir une injection f de E dans F' revient a donner la liste sans répétition
(f(e1), f(e2),..., f(ep)) des images des p éléments de E par f; pour I'image de e; il y a n choix possibles, puis pour I'image
de ez, il y a (n — 1) choix possibles, ...

Le nombre d’injections de E dans F est donc égala: n(n—1)---(n—p+1).

p facteurs

Nombre de bijections entre deux ensembles finis.

Soit E de cardinal n et F' de cardinal n, définir une bijection f de E dans F revient & donner la liste sans répétition
(f(er), f(e2),..., f(en)) des images des n éléments de E par f; pour I'image de e; il y a n choix possibles, puis pour 'image
de eg, il y a (n — 1) choix possibles, ...

l Le nombre de bijections de E dans F' est donc égal a : n!.
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Conditions suffisantes sur les cardinaux.

Proposition :

Soit E et F' deux ensembles finis,
S'il existe une injection de E dans F alors card(E) < card(F)
S’il existe une surjection de E dans F alors card(E) > card(F)
S’il existe une bijection de E dans F alors card(E) = card(F)

Injections et ensembles finis.

Propositions :

Soit E et F' deux ensembles quelconques,
En supposant qu’il existe une injection de F dans F :
e F est fini si, et seulement si, f(F) est fini (et alors card (f(E)) = card(E) )
e Si F est fini alors E est fini et card(E) < card(F)
e Si F est infini alors F est infini.
Soit E et F' deux ensembles finis,

e S’il existe une injection de E dans F' et une injection de F' dans F
alors card(FE) = card(F)

Application entre deux ensembles de méme cardinal.

Propositions :

Soit f:E — F avec E et F deux ensembles finis tels que card(E) = card(F')
f est injective  si, et seulement si, f est bijective.

f est surjective  si, et seulement si, f est bijective.

1.6.6 Somme sur un ensemble fini.

Définition, notation :

Soient E un ensemble fini, tel que E = {e1, ez, - ,e,} avec card(E) =n
et f une application de E dans F' avec F' un ensemble muni d’une somme.

On note : Z flz) = Z fles)

zEE

Propositions :

Soit F un ensemble fini,

O Si Ay, Az, ..., Ap forment une partition de E alors :
P
> f@=> | X f@
z€EE k=1 \z€Ay

@ Si o est une bijection de E dans F, Z flx) = Z flo(x))
zeE zeE
On ne change pas la somme si on modifie l’ordre dans lequel on fait la somme.

(3] card(F) = Z 1 et pour XA € R, Z A = Acard(FE)

z€E z€E

@ Soit A une partie de E, card(A4) = Z Ta(z)

zEE
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Suites réelles.
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2.1 Suites réelles.

2.1.1 Suites majorées, minorées, bornées.

Définitions.

Soit (un)nen une suite a valeurs réelles,

ou avec la valeur absolue.

O Dire (u,) est bornée signifie que :

O Dire que (un) est majorée signifie que: IM €R: Vn €N, u, <
@ Dire que (un) est minorée signifie que : Im €R: Vn €N, u, >
® Dire que (uy) est bornée signifie que :  3(m, M) € R®: Vn €N, m < u, < M

M
m

IM eR: VneN, |u,| <M

2.1.2 Monotonie.

Définitions :
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Soit (un)nen une suite a valeurs réelles,

e dire que (un) est croissante signifie que : Vn € N, up < tupnt1 (00 Unt1 — un = 0)
e dire que (un,) est décroissante signifie que : Vn €N, wupt1 <un  (Ou  Upt1 — un < 0)
e dire que (un) est strictement croissante signifie que : Vn €N, wup < uny1  (OU  Unt1 — un > 0)

e dire que (un) est strictement décroissante signifie que : Vn €N, upt1 <un (OU  Upt1 — Un < 0)

En pratique : (Plusieurs stratégies possibles)

2.2 Limite de suite réelle.

2.2.1 Suites convergentes.

Définition :

Soient (u,) une suite réelle et £ un réel,
dire que (u,) converge vers £ signifie que :
Ve >0, ANeN: VneN, n>2N=|u, — ¥ <e¢

APCR

Plus simplement :
Ve>0, INeN: Vn>2N=|u, —{|<e¢
ou

Ve>0,dNeN: Vn>N—=/—-c<u,<l+e¢

Théoréme :

Toute suite convergente est bornée.

2.2.2 Suites tendant vers ’infini.

Définitions :
Dire que (un) diverge vers +oo signifie que: VA E€R, INeN: VYn>N, A< u,
APCR
Dire que (uy) diverge vers —oo signifie que: VA€ER, INeN: Vn>=N, u, <A
APCR
2.2.3 Suites extraites.
Propositions :
Soient (un)nen une suite a valeurs réelles et & un nombre réel, +00 ou —oo.
@ la suite (un) tend vers « si, et seulement si, les suites (unt1), (Unt2), ... tendent vers a.
@ la suite (un) tend vers a si, et seulement si, les suites (un—1), (un—2) , ... tendent vers a.

® Si la suite (un) tend vers a alors la suite (uz,) tend vers a.

@ Si la suite (uy) tend vers a alors la suite (u2n+1) tend vers a.

Théoréme :

Soit (un) une suite a valeurs réelles,
@ si les suites (u2n) et (u2nt+1) convergent vers la méme limite ¢ € R alors la suite (u,) converge vers £.

@ si les suites (u2n) et (uzny1) divergent vers +oo (resp. —oo) alors (u,) diverge vers +oo (resp. —oo)
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2.2.4 Limite des suites arithmétiques et des suites géométriques.

Les suites arithmétiques réelles.
On note, pour ug et 7 deux réels, la suite (un) = (uo + nr),
esi 7 =0 alors (u,) converge
esi 7 >0 alors (u,) diverge vers +oo.

esi 7 <0 alors (un) diverge vers —oo.

Les suites géométriques réelles.
On note, pour ug et ¢ deux réels, la suite (un) = (uoq") (avec ug # 0)
esi —1<g<1 alors (u,) converge vers 0
esi ¢=1 alors (u,) converge vers ug  (la suite est constante)
esi g>1etup >0 alors (upn) diverge vers +oo

esi ¢g>1etup <0 alors (uy) diverge vers —oo

2.3 Convergence et inégalités.

2.3.1 Lorsqu’on sait que les suites convergent.

1l faut toujours avoir justifié que ces limites existent avant d’utiliser ces deux théorémes.

Théoréme :

Soient (un) et (v,) deux suites que 1'on sait étre convergentes, (u,) vers le réel £ et (v,,) vers le réel £'.

® Si 0</¥ alors ANeN: Vn> N, 0<up,. @ Si ¢>/¢ alors AN eN: Vn> N, up, >,
N e —_—
APCR APCR

Théoréme : lorsque tout converge, on peut passer a la limite sur des inégalités larges.

Soient (un) et (vn) deux suites que 'on sait étre convergentes, (u,) vers le réel £ et (vy,) vers le réel £'.
® Si VneN, 0<u, alors 0<V/. ® Si YneN, wu, <v, alors </,

2.3.2 Théorémes de comparaison.

Ici les théorémes permettent de démontrer que des limites existent.

Théoréme : (+0o et —c0)

Soient (un) et (vn) deux suites & valeurs réelles,
@ Si (un) diverge vers +oco et Vn € N, wu, < v, alors (v,) diverge vers +oo.

<
~X
@ Si (vn) diverge vers —co et Vn €N, w, < v, alors (u,) diverge vers —oo.

Théoréme : (d’encadrement ou encore "des gendarmes")

Soient (un), (vn) et (wy) trois suites & valeurs réelles,

Si VneN, u, <v, <w, et si(u,) et (w,) convergent vers un réel ¢

alors (vy) est convergente et sa limite est £.

Corollaires

Soient (un) et (vn) deux suites & valeurs réelles et £ un réel.

@ Si Vn €N |un| < v, et si (v,) converge vers 0 alors (u,) converge vers 0.
@ Si (un) converge vers 0 et si (vy) est bornée alors (unvy) converge vers 0.

®Si VneN, |u,—¥¢ <wvpetsi(vy) converge vers 0 alors (u,) converge vers /.

Remarque : dans tous les théorémes de cette page on peut remplacer "Vn € N" par "dN e N: Vn > N"

APCR
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2.4 Opérations et limites.

2.4.1 Somme.

2.4.2 Produit.

2.4.3 Quotient v, /uy.

w1 ()
14 400 —00
nll)l}»loo(un)
v 0 +7 400 —00
+00 +00 +00 F.I
—00 —00 F.I —00
n 3P ()
D (n)
>0 o +00 —0 0
+00 —00 +o00 —0o0 F.I
—00 +00 —00 +00 F.I
0 0 F.I F.I 0
P20
£<0 +00 —00 0
B ()
f’ >0 ¢ + _ 0
Z oo o0
+00 0 F.I F.I 0
—00 0 F.I F.I 0
+
0 —00 +00 —00 F.I
0-
+oo —00 “+o00 F.I
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2.5 Conséquences de la propriété de la borne supérieure.

Revoir la définition des bornes supérieure/inférieure et le théoréme de la borne supérieure.

2.5.1 Théoréme de convergence monotone.

Théoréme : (théoréme de convergence monotone)

Soit (un) une suite a valeurs réelles,
O Si (uy) est croissante et majorée alors la suite (u,) converge.

@ Si (un) est croissante et si elle diverge alors la suite (u,) diverge vers +oo .

© Si (un) est décroissante et minorée alors la suite (u,) converge.

O Si (un) est décroissante et si elle diverge alors la suite (u,) diverge vers —oo.

Remarque : Dans ce théoréme on peut remplacer "croissante" (resp. "décroissante") par "croissante APCR" (resp. "dé-
croissante APCR")

2.5.2 Suites adjacentes.

Définition :

Soient (ur,) et (vp) deux suites & valeurs réelles.
Dire que (un) et (vn) sont adjacentes signifie que :

I’une est croissante, l'autre décroissante et que leur différence converge vers 0.

Théoréme :

’ Si deux suites sont adjacentes alors elles sont convergentes et elles convergent vers la méme limite.

2.6 Echelle de comparaison.

Théoréme. (Limites & connaitre)

Soient o € R} et a €] —oo; —1[U]1; 400,

a n
QO lim — =0 ® lim — =0.

n—+oo ! n—-+oo an

Remarques :
«@

n
e on en déduit : lim — =0
n—+oo n!

e Ces limites sont appelées "croissances comparées des suites usuelles".
e La limite @ est toujours vraie pour a € [—1, 1], mais il ne s’agit plus d’une limite "croissance comparée".

e La limite @ entraine : Va € R, Vz €] — 1,1], lim n%" =0

n——+oo
Quand o < 0 ce n’est pas une croissance comparée.

Corollaire.

Soient a € R} et z €] —1;1[,

lim n%" =0
n—-+oo
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2.7 Suites équivalentes.

Définition.

Soit (un) et (vy) deux suites réelles telles que (vy,) ne s’annule pas :

(un)

Dire que (un) et (v,) sont dites équivalentes signifie que : la suite ( converge vers 1
Un
On note :
Un ~  Unp ou Up ~ Un
n—+oo

Attention : on n’écrit jamais : u, ~ 0

Proposition : (Les propriétés qui passent de (vn) & (un) lorsque (un) et (vn) sont équivalentes).

Soient (u,) et (vn) deux suites équivalentes. (un o Un)
o0

esi lim wu, =/ alors lim v, =0
n——+4oo n—-+oo

e si u, # 0 a partir d’un certain rang alors v, # 0 a partir d’un certain rang.

® si u, > 0 & partir d'un certain rang alors v, > 0 & partir d’un certain rang.

® si u, < 0 a partir d’un certain rang alors v, < 0 & partir d’un certain rang.

Proposition : (Relation d’équivalence)

Soit (un) et (vn) deux suites & valeurs réelles.
©) (un) ~ (un) @ Si (un) ~ (vn) alors (vn) ~ (un)
® Si (un) ~ (vn) et (vn) ~ (wn) alors  (up) ~ (wn)

Théoréme : (Opérations et suites équivalentes)

® Si (un) ~ (vn) et (uy) ~ (vi) alors (unup) ~ (Vavs) Produit.

@ S { EZZ; : Ezzg alors (ZZ) R (ZZ) Quotient.

@ Si (un) ~ (vn) alors (Jun|) ~ (|vn]) Passage a la valeur absolue.

® Si (un) ~ (vn) alors (un) ~ (vn) Elévation & une puissance constante. (o € R)

Attention : on ne somme pas des équivalents.
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Fonctions

Plan du chapitre
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3.1 Généralités

3.1.1 Majoration, minoration.

Définition :

Soient f une fonction & valeurs dans R et E une partie de Dy (E C Dy )

Dire que f est majorée sur E signifie que: IM eR: Vz € E, f(z)< M.

On définit de méme : [ est minorée ou bornée sur E.
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3.1.2 Maximum d’une fonction a valeurs réelles.

Définition : (mazimum global)

Soient f une fonction définie sur D et M un réel
Dire que M est le maximum de f sur D signifie que :
M est un majorant de f et il existe o € D tel que M = f(xo)

On note : max (f(2)).

On définit de méme le minimum d’une fonction sur un ensemble D.

Définition : (mazimum local)

Soient f une fonction et M un réel
Dire que M est un maximum local de f signifie que :

11 existe g € Dy et € > 0 tels que M = f(zo) et M est le maximum de f sur Dy N [zo — &, xo + €]

On définit de méme un minimum local d’une fonction.

3.1.3 Sens de variations.

Définition :

Soit f une fonction définie sur D,
Dire que f est croissante sur D signifie que : V(a,b) € D*, a < b= f(a) < f(b)
Dire que f est strictement croissante sur D signifie que : V(a,b) € D? a<b=— fla) < f(b)

On définit de méme décroissante et strictement décroissante.

Théoréme : (Propriétés des fonctions strictement monotones)

3.2

3.2.1

Si f est strictement croissante sur D alors ® VY(a,b) € D?’, a=b < f(a)= f(b)
® V(a,b) € D? a<b <= f(a)< f(b)
® V(a,b) e D’ a<b <= f(a)<f(b)

Si f est strictement décroissante sur D alors @  V(a,b) € D°, a=b <= f(a) = f(b)
@ VY(a,b)eD? a<b <= f(a

b)
® V(a,b)e D? a<b <= fla

Limite d’une fonction.

Limite réelle en o ou en oo.

En —oco0 ou +oo

Définition :

Soient ¢ un réel et f une fonction définie au voisinage de +oo.

Dire que f tend vers £ en + oo signifie que :

VeeRY, JAcR:Vze Dy, z>A=|f(z)—{ <e

On montre 'unicité d’un tel £ (lorsqu’il existe) et on note :

lim f(z)=1¢ ou Emf =/ ou encore fle) — ¢

T —+00 x—+o00

Définition :

Soient ¢ un réel et f une fonction définie au voisinage de —oo.

Dire que f tend vers £ en —oo signifie que

VeeRY, JAcR:Vee Dy, < A= |f(z) -4 <e

On montre 'unicité d’un tel £ (lorsqu’il existe) et on note :

lim f(z)=1¢ ou limf=¢ ou encore flz) — ¢
T——00 -
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En o

Soient ¢ et ¢ deux nombres réels, et f une fonction définie au voisinage de zo.

Dire que f tend vers £ en x¢ signifie que :

VeeRY, IpeRY :Vee Dy, |z—zo|<n=|f(z) - <e

On montre 'unicité d’un tel £ (lorsqu’il existe) et on note :

lim f(z)=1¢ ou limf=1¢ ou encore flx) — ¢
r—xQ x0 T—TQ
Définition :
Dire que f est continue en x¢ signifie que :  f est définie en zo et que lim f(z) = f(xo) .
T—x(

Autrement dit : Ve € R}, In € R} : Vo € Dy, |z — x| <n = |f(x) — f(zo| <e

3.2.2 Limite infinie

Définitions :

Soit f une définie au voisinage de xo,

T—TQ

Soit f une définie au voisinage de +oo,

Soit f une définie au voisinage de —oo,

Ecrire : lim f(z) = 400 signifie que: VAER, 3IBeR:Vz € Dy, z< B = f(z)
r——00

Ecrire : lim f(x) = —oco signifie que : VA€ R, 3BeR:Vz € Dy, x< B = f(x) <
T——00

Ecrire : lim f(z) = +oo signifie que : VA € R,In € R¥ : Vo € Dy, |o —zo| <n = f(z) >
T—x(

Ecrire : lim f(z) = —occ signifie que : VA € R,3n € RY : Vo € Dy, |o —zo| < n = f(x)

Ecrire : lirf f(z) = +oo signifie que : VAER, IBeR:Vz € Dy, z>2B = f(z)> A
Tr—+00

Ecrire : hT f(z) = —co signifie que : VAER, 3BeR:Vz € Dy, z>B = f(z)<A
Tr—+00

3.2.3 Limites et inégalités.

Lorsqu’on sait que les fonctions ont des limites réelles.

Théoréme :
Soient f et g deux fonctions définies au voisinage de «,
O Si limf=2¢ et si £>0 alors au voisinage de a, f(z) > 0.
®Si f et g admettent une limite réelle en @ et si lim f < limg
[e3 [e3
alors au voisinage de «, f(z) < g(z).
Théoréme :

au voisinage de o,  f(z) >0

QO Si alors ¢>0.
et lim f(z)=1¢

T

f(z) < g(x) au voisinage de a,

® Si alors £</
lim f(z) = £ et lim g(z) = ¢

T—ra T

Théorémes de comparaison.

Théorémes :
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Corollaires :

@ Si

@ Si

® Si

au voisinage de a , f(z) < g(z)
et lim f(x) = 400
T

au voisinage de a , g(z) < f(z)

au voisinage de « , g(z) < f(z) < h(z),
lim g(z) =¢ et lim h(z)=1¢
T T

alors lim g(x) existe et vaut +oo.
rT—ro

et lim f(z) = —oo alors Ih_}rrll g(z) existe et vaut —oo.
T—a

alors lim f(z) existe et vaut £.
r—ro

@ Si

@ Si

au voisinage de a , |f(z) — 4| < g(z)
et lim g(z) =0
r—r

au voisinage de «, f(z) = g(z) X h(x)
lim g(z) =0
T—ro

et au voisinage de a, h est bornée.

alors lim f(x) existe et vaut £.
r—ro

alors lim f(z) existe et vaut 0.
r—ra

3.2.4 Opérations et limites

£ et ¢ désignent deux réels, a désigne un réel zo ou +00 ou —oo.

Limite de la somme de deux fonctions : f + g

Limite du produit de deux fonctions :

lim g(z)
T—ra
J4 400 —00
lim f(z)
V4 0 +7¢ +00 —0o0
+o0 +00 +00 F.I.
-0 —0o0 F.I —0o0
(f x9)
lim f(z)
£<0 +00 —0o0 0
lim g(z)
r—o
>0 o 400 —00 0
+0oo —00 400 —00 F.I
—00 +o0 —00 “+o00 F.I
0 0 F.I F.I 0
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Limite du quotient de deux fonctions : <f>
g

lim f(x)
r—ro
0<0 +oo —00 0
lim g(z)
rT—ro
A >0 £ +00 —00 0
E/
+0oo 0 F.I F.I 0
—00 0 F.I. F.I 0
0+
—00 +o00 —00 F.I
0 +00 —0o0 +00 F.I

Limites et composées.

Théoréme : (Composée de deux fonctions.)

Soit f et g deux fonctions telles que f est définie au voisinage de «, g de B et go f de «,

lim f(z) = B
Si et alors  lim g(f(z)) =~
. rT—ro
lim g(y) =~
y—=p

Théoréme : (Composée d’une suite et d’une fonction.)

Soit f une fonction définie au voisinage de o et (u,) une suite & valeurs dans Dy.

lim u, =«
n—-+oo
Si et alors la suite (f(un)) tend vers 8 quand n tend vers +oo.

lim f(z) = A

T

3.2.5 Echelle de comparaison. (Croissances comparées)

Proposition.

Pour a €]0; +00[, (¢ un réel strictement positif)

a

lim — =0 lim
x—+oo et x—+oo 2

Remarques :
© On peut ajouter lir% (z%In(z)) =0
T

@ On se référe toujours & une de ces limites pour justifier une "croissance comparée".

3.2.6 Théoréme de limite monotone.

Théoréme :

Soit f une fonction, « et 8 désignent des réels, 400 ou —oo
Si f est monotone sur l'intervalle } «; B{

alors f admet une limite (réelle ou infinie) & droite en « et & gauche en 3.
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Démonstration. (Conséquence du théoréeme de la borne supérieure)

Corollaire :

Si f est croissante sur un intervalle sur un intervalle ouvert

alors f posséde une limite réelle en tout point de I & gauche et & droite.

En situation :

si f est croissante sur |a,+oo[ et si f est minorée alors f admet une limite réelle en a.

si f est croissante sur |a, +00[ alors f admet une limite & droite en a, une limite réelle ou +oo.

e si f est décroissante sur Ja, b[ et si f est majorée alors f admet une limite réelle & droite en a.

si f est décroissante sur ]a, b[ alors f admet a gauche en b une limite réelle ou —co .

si f est décroissante sur R et si f est minorée alors f admet une limite réelle en +oo.

e si f est décroissante sur R alors f admet une limite en —oo, une limite réelle ou 400

Remarques :
e Si f est croissante sur [a,b] alors f n’a pas nécessairement une limite en b,
en revanche elle a une limite & gauche en b.
Prendre par exemple la fonction partie entiere sur [0, 1].

e On utilise souvent ce théoréme en construisant un tableau de variations.

Corollaire :

Soit f une fonction, o et 5 désignent des réels, +00 ou —oo

Si f est croissante sur l'intervalle

a; B { alors on a les équivalences suivante :
@ f admet une limite réelle a gauche en f3 si, et seulement si, f est majorée.

® f admet une limite réelle & droite en « si, et seulement si, f est minorée.

3.3 Continuité sur un intervalle.

Les fonctions f, g, .. sont a valeurs dans R et sont chacunes définies sur une partie de R: Dy, Dy, ...

3.3.1 Généralités.

Définition :

Soit D C Dy tel que f est définie au voisinage de tout xg de D.

Dire que f est continue sur D signifie que : f est continue en tout zo de D.

3.3.2 Opérations et continuité.

Théoréme :

Si f et g sont continues sur D alors f+g¢g , f X g sont continues sur D.

si de plus g ne s’annule pas sur D alors i est continue sur D.
g

Théoréme :

Soient I, J deux intervalles, f: Dy — R et g: Dy — R deux fonctions,

@ f est continue sur [
Si { @ g est continue sur J alors go f est continue sur I.
@Vzrel, f(z)ed
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3.3.3 Théoréme des valeurs intermédiaires.

Théoréme :

Version 1 : Si f est continue sur un intervalle I et a et b sont deux éléments de I,

alors pour tout réel A compris entre f(a) et f(b), I'équation f(x) = A admet au moins une solution dans [a, b].

Version 2 : Soit I une partie de R, a et b deux éléments de I et f une fonction défiie sur I.
@ f est continue sur [
Si ¢ @ I est un intervalle alors il existe (au moins) unréel c € I  tel que f(c) =0.
® fla)<0 et f(b=0

Version 3 : Si [ est un intervalle et f est une fonction continue sur I, alors f(I) est un intervalle.

L%image continue d’un intervalle est un intervalle.

3.3.4 Théoréme de la bijection.

Théoréme :

Soient I une partie de R et f une fonction définie sur I,

® I est un intervalle
Si <@ f est continue sur

0 ’ 1 est un l'IlteI Valle
E]:],,S { ( )
@ ) est strictement monotone sur I

@ f réalise une bijection de I dans f(I)

Ce théoréme est rarement utilisé tel quel, mais il en découle toutes les versions utilisées :

Théoréme de la bijection (avec toutes les situations possibles) :

Si f est continue et strictement croissante sur l'intervalle [a, b],
alors f réalise une bijection de [a,b] dans [f(a), f(b)]

Si f est continue et strictement décroissante sur l'intervalle [a, b],
alors f réalise une bijection de [a, b] dans [f(b), f(a)]
Si f est continue et strictement croissante sur Uintervalle |, 8],
alors f réalise une bijection de ], B[ dans |lim f, lién fl
«@
Si f est continue et strictement décroissante sur Uintervalle |a, 3],
alors f réalise une bijection de |a, 8] dans ]lién fylim f[
«

Propositions (Versions utilisées en pratique) :

Si f est continue et strictement croissante sur l'intervalle [a, b],
alors Vk € [f(a), f(b)], 3o € [a,b] : f(a) =k
Si f est continue et strictement décroissante sur l'intervalle [a, b],
alors Vk € [f(b), f(a)], I € [a,b] : f(a) =k
Si f est continue et strictement croissante sur l'intervalle |« 3],
alors Vk €]lim f, lign fl, A € [a,b]: fla) =k

Théoréme :

Soit f une fonction continue et strictement monotone sur un intervalle I,
onnote:g: I — f(I) et g~ ! sa bijection réciproque.
z — f(z)
e g ' est une bijection de f(I) dans I.
. g71 est continue. (La réciproque d’une bijection continue est continue)

-1 . N :
e ¢  est strictement monotone et de méme monotonie que g.
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Remarque : Il est simple de construire le tableau de variation de gfl, connaissant celui de g.

3.3.5 Image continue d’un segment.

Théoréme :

‘ L’image directe d’un segment par une fonction continue est segment. ‘

Remarques :
e Si f est continue sur le segment [a,b] alors il existe (z1,72) € [a,b]” : tel que f([a,b]) = [f(21), f(z2)].

e Si f est continue sur le segment [a,b] alors elle est bornée sur [a,b] et atteint ses bornes (sup et inf).

3.4 Dérivation.

Définition :

Soit f: I — R, xo€l,
O Dire que f est dérivable en xo,

z) — f(z
signifie que M admet une limite réelle quand x tend vers xo.
X — Xo
. . / df
0 Cette limite s’appelle alors le nombre dérivé de f en zo. On le note :  f'(zo) ou d—(:co).
x

® Lorsque f admet un nombre dérivé en tout point de I, on dit que f est dérivable sur I.

et on définit alors la fonction dérivée: f': I — R
v — (@)

3.4.1 Continuité et dérivabilité.

‘ Si f est dérivable en zo alors f est continue en xg.

)f(l’)—f(fro)

T — X0

En effet. Pour tout x € I C {zo}, f(z)= f(z0)+ (z — o

3.4.2 Tangente & une courbe.

Définition.

Lorsque f dérivable en xg.
La droite passant par A(zo, f(xo)) et de coefficient directeur f’(zo) est appelée tangente a la courbe
d’équation y = f(x).

C’est la position limite de la corde passant par les points de coordonnées (xo, f(x0)) et (zo + h, f(xo + h))

Ty, 2y = f'(x0)(x — x0) + f(x0)

(o -mmemmemmeaneaneaneaneas P

g
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Proposition.

L’équation de la tangente & Cy en A(xzo, f(z0)) est :

y = f'(@0)(x — x0) + f(z0)

En effet : La droite A : y = f'(x0)(x —z0) + f(x0) a pour coefficient directeur f'(xo) et les coordonnées (zo, f(z0)) vérifient
cette équation donc A(xo, f(xo)) appartient a A.

Définition :

Lorsque f est dérivable a gauche en xo.
La droite passant par A(zo, f(xo)) et de coefficient directeur f;(xo) est appelée demi-tangente & gauche a la courbe d’équation

y = f(z).

L’équation de la demi-tangente a gauche Cy en A(zo, f(xo)) est : y = fo(mo)(x — x0) + f(0)

On définit de méme la demi-tangente a droite.

Définition : Tangente verticale.

: . . o (@) = fla)
Si f est une fonction continue en a et si lim ———— = +o0 ou —o0,
T—a xr—a

alors la droite z = a est une tangente verticale a la courbe d’équation y = f(z).

3.4.3 Dérivée des fonctions usuelles.

Fonction dérivée Fonction dérivée
) _ 1
z—z" (neZ\{0}) & — nz" ! x — In(z) T — —
T
z—z% (a € R\ Z) z— az® ! x — sin(z) x —> cos(x)
z+—a” z +— In(a)a” x —> cos(x) x —> —sin(x)
1 2
T — T x»—)v x — tan(x) z — 1+ tan”(x)
x
,, w 1
z—e” z+—e” z — tan(z) T — —
cos”(z)
Y 1
z— Yz T — x — arctan(z) T — 5
nT 1+x

3.4.4 Opérations et dérivation.

Théoréme :

Soient o, 8 deux réels et f, g deux fonctions définies sur un intervalle I,

Si f et g sont dérivables sur I alors :
® of + Bg est dérivable sur I et Va € I, (af + B9)'(z) = a f'(z) + B4 (z).

® fgestdérivablesur I et Yz €I, (fg)'(z) = f'(z) g(z) + f(z) g'(x).

Si, de plus, g ne s’annule pas sur [ alors :

f

1
©® — et — sont dérivables sur I et Vz € I,
g g

Démonstrations.
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3.4.5 Composée et fonctions dérivables.

Théoréme :
Soient I et J deux intervalles, f: Dy - R et g: D, = R,
f est dérivable sur I, go f est dérivable sur
Si ¢ g est dérivable sur J, alors et
etVeel, f(z)eJ Vo €1, (gof)(z) = f(z) x g'(f(2))
Démonstration :

Soit zo € I, on note yo = f(xo), (on sait que yo € J )
On note 7 le taux d’accroissement de g en yo prolongé par 7(yo) = g'(yo)

(ce qui est possible car g dérivable en yo).
pour tout x # xp, on a :

go f(z) —go f(zo) _ f(x) — f(z0) x7(f(x)) — f(z0) x ¢ (f(z0))

T — To T — X0 T

Rédaction.
@ La fonction f est dérivable sur I car ...
@ Pour tout z € I, f(x) € J car ...
® La fonction g est dérivable sur J car ...
donc la fonction g o f est dérivable sur I comme composée de fonctions dérivables.

et pour tout z € I, (go f)'(z) = ...

Quelques dérivées de composées usuelles (composées par une fonction usuelle).

Fonction dérivée
x — u(mzx + p) x — mu' (mz + p)
x+— (u(z))" (ne€Z\{0}) z— nu'(z) (u(z)"
z+— (u(@))® (e €R\2Z) z— av/(x) (u(z))* !
z— a™) (4 e RY) z — In(a)u (z)a™™)
u'(z)
x — Ju(x) T ——
24/ u(x)
x— "™ z — u/(z) "™
z — In(u(z)) T — Z:((;))
& — In(|u(z))) T — l;((;))
x — sin (u(z)) x — u'(z) cos (u(x))
x — cos(u(z)) x — —u' () sin (u(z))
x — tan(u(x)) x — ' (x) (tan2 (u(x)) + 1)
u'(x)
— tan(u(z)) — )
x — arctan(u(z)) x m

Dans tous ces cas, on se place sur un intervalle ot u est dérivable et prend des valeurs ou la fonction usuelle est dérivable.
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Par exemple :

Pour f: xz — y/u(z) la fonction u doit étre dérivable sur I et vérifier Vo € I, u(z) € R} ;

la fonction f est alors dérivable sur I et Vz eI, f'(z)=

3.4.6 Dérivée de la réciproque.

ler cas : f dérivable en z¢ et f'(xo) # 0

Zo

f(wo)

2éme cas : [ dérivable en xo et f/(xo) =0



Chapitre 3. Fonctions

62

Y
Zo
I
f (o)
7
7
AN P (o) o z
,/’/ R4 ’
‘/’/ ,~/ ,/ 1

Théoréme :

Soient f une bijection continue et strictement monotone de I dans f(I), o € I et yo = f(zo).

ler cas : Si f est dérivable en xo et f'(z0) # 0 alors f_l est dérivable en yo et (f_l)/ (yo) =
2éme cas : Si f est dérivable en zo et f'(z0) = 0 alors

fﬁ1 n’est pas dérivable en yo et Cy-1 admet une tangente verticale au point d’abscisse yo.

Remarques :

e Si f est dérivable en o et si f'(z0) #0 alors f~ ' est dérivable en f(zo) et (f_l)/ (f(z0)) = o)
Zo

e L’ensemble de dérivabilité de f~' est Pensemble des f(x) pour les x de I vérifiant f'(z) # 0
e Pour y € f(I), f ' est dérivable en y si, et seulement si, Iz € I :  f'(z) #0 et y = f(x).

Démonstration :
On suppose f dérivable en xg,

Soit y € f(I)\ {yo} , (ce qui implique f~"(yo) # o)

P = ) 1
Y=o F(f () = £ (o)
F ) —=o
lim f~ (y) = zo (car fﬁ1 continue en yo) 1
y—=yo . S () = f(=o) ’
r — fxo don lim — = f (o
[0} lim f(X) f( ) _ f/(fﬂo) onc y—yo f (y) — X f ( )

ler cas : f'(xo) # 0
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donc  f7! est dérivable et

() (w0) = s
F'(wo) £ (o))
2éme cas : f'(z9) =0
comme f est monotone on a : lim M =0t ou0"
x—xQ T — To

ce qui implique que
lim
Yy—yo Y=Y

ce qui donne bien : ! n’est pas dérivable en yo

et comme f~' est continue en yo, C t-1 admet une tangente verticale au point d’abscisse yo.

Corollaire :
Soit f une bijection continue et strictement monotone de I sur f(I),

Si f est dérivable sur I et si f’ ne s’annule pas sur I alors f' est dérivable sur f(I) et :

vee ), (1) @) = 5y

3.4.7 Dérivée d’ordre supérieur.

Définition de la dérivée n iéme .

Définition : (fonctions n fois dérivables)

Soit f une fonction définie sur un intervalle I. (on note f = f(O))
Dire que : f est (au moins) n fois dérivable sur I,

signifie que : successivement pour tout k compris entre 1 et n,

f(kfl) est dérivable sur I et on note f(k) sa dérivée.

3.4.8 Exemples de dérivées niéme de fonctions usuelles.

Toutes les fonctions usuelles (celles du chapitre "1. Fonctions usuelles”) sont indéfiniment dérivables sur leur ensemble de

dérivabilité.

Si elles sont dérivables une fois, alors elles le sont autant de fois que ’on veut.

Soit p un entier naturel non nul, on note f la fonction définie sur R par f(z) = a®.

La fonction f est de classe C* sur R et

|
Vne[0;p], VzeR, fM(@)=—L _ 7 Yn>p, VzeR, fM(z)=0

Contrairement auzx autres exemples, ici on ne démontre pas que ce polyndéme est indéfiniment dérivable.
Démonstration : Un exemple de récurrence finie.

On fixe p dans N*,

!
Montrons par récurrence sur n que pour tout n € [0;p], Vz € R, f<”)(:c) = % P "
p—n)!
Pour n =0,
I
Pour tout z € R, fV(z) = 2” et ﬁ zP7% = 2” donc la propriété est vraie pour n = 0.
p —0)!
!
Soit n € [0;p — 1] tel que  Vz € R, ™ (z) = _r 2P,
(p—n)!

(On suppose la propriété vraie au rang n)
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Comme p —n > 0, on a bien f("> dérivable sur R et pour z € R,

f("“)(:c) — (f(">)/(:v)

p! e
T (p-n) (p—mn)a? """
!
veeR, fO@) = P e
(p—n-1!

En conclusion :

Pour tout n € [0;p], VzeR, f™(z)=——=
(p—n)!

En particulier pour n = p, la dérivée n-iéme de f est la fonction constante égale a p!, ce qui entraine :

Vn >p, VzeR, f<")(m) =0

1
On note f la fonction définie sur R* par f(z) = —
x

La fonction f est de classe C°° sur R” et

(=n"

1
z" T

vneN, VzeR", [f™(z)=n!

Démonstration :

1
On note f la fonction z — —,
T

Montrons par récurrence sur n que pour tout n € N,  f est n fois dérivable sur R*

et Ve € R,
Pour n =0,
1
fix+— — est (au moins) 0 fois dérivable sur R" et
x
1 -1)° 1
veeR, fO@)=- et  VeeR, O %:f
x x x

La propriété est vraie pour n = 0.

(D"

1
"t

Soit n € N tel que f est n fois dérivable sur R* et Vo e R*, f()(z) =n!

="

xn+1

Mzl est dérivable sur R* donc f est n+1 fois dérivable sur R*,

et pour z € R",

@) = (1) (@)

(=1)"(=(n+ 1))z~ "+
it
= (n+1)! %

I
s

La propriété supposée vraie & un rang n, entraine qu’elle I'est au rang n + 1.

En conclusion :

Pour tout n € N,  f est n fois dérivable sur R* et VzeR*, f™(z)=n!

(=n"

mn+1
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On note f la fonction définie sur R} par f(z) = In(x).
La fonction f est de classe C™ sur R} et

(=)™ (n—1)!

vneN', VzeR;, fM(z) = -

Soit @ un réel, on note f la fonction définie sur R} par f(z) = z“.

La fonction f est de classe C™ sur R} et

vneN', VzeR,, fM@) =al@—1)--(a—n+1)z*"

Soit m un nombre réel non nul, on note f la fonction de R dans R telle que f : z — ¢,

La fonction f est de classe C*™° sur R et

vneN, VeeR, f™(z)=m"e™"

Démonstration :

Soit m un réel non nul, on note f la fonction x — ™%,

Montrons par récurrence sur n que pour tout n € N, f est n fois dérivable sur R
etvr eR, f™(z)=m"™"
Pour n =0,
fiaxr—e™

* est (au moins) 0 fois dérivable sur R et

vz eR, fOz)=em et vz eR, mle™T =™
La propriété est vraie pour n = 0.
Soit n € N tel que f est n fois dérivable sur R et Vz € R, ™ (z) =m" ™

f(") sz —> m™ e est dérivable sur R donc f est n41 fois dérivable sur R,

et pour x € R,

@) = (1) (@)

n max
= m me

1 mzx
m"te
La propriété supposée vraie & un rang n, entraine qu’elle I'est au rang n + 1.

En conclusion :

’ Pour tout n € N,  f est n fois dérivable sur R et Vo € R, f™(z)=m" ™"

On note f la fonction cosinus : Vz € R, f(z) = cos(z)

La fonction f est de classe C* sur R et
(n) o m
VneN, VreR, f (m)—cos<x+n§>

On note f la fonction sinus : Vz € R, f(z) = sin(z)

La fonction f est de classe C* sur R et

vneN, VzeR, f™(z)=sin (:c + nz>

Démonstration :

On note f la fonction sinus.

Montrons par récurrence sur n que pour tout n € N, f est n fois dérivable sur R
™
et vz e R, f"(z)=sin (ac + n2)

Pour n =0,
f: x> sin(z) est 0 fois dérivable sur R et £ (z) = f() = sin(z) = sin (1: + Og)
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La propriété est vraie pour n = 0.

Soit n € N tel que f est n fois dérivable sur R et Vz € R, f™(z) =sin (x + n%)

!/

f(”) 1 — sin (m + n%) est dérivable sur R et (f<")) (z) = cos (m + nﬁ)

2

or (f(n))' — ™) et cos(d) = sin (9 n g)

on a bien f est n+1 fois dérivable et : Vz € R, f"*Y () =sin (:c + (n+ 1)%)

En conclusion :

Pour tout n € N, f est n fois dérivable sur R et Vz € R, f(”)(a;) = sin (m + n%)

ou encore :

f est indéfiniment dérivable sur R et pour tout n € N, f(") R — R

. s
r —— SIn <m+n§)

Fonctions de classe C" .

Définitions :

Soit f une fonction définie sur un intervalle 7,
Dire qu’une fonction f est de classe C™ sur [ signifie qu’elle est n fois dérivable et que f (™M est continue sur I.

Dire que f est indéfiniment dérivable sur I signifie que pour tout entier naturel n, la fonction f est n fois dérivable sur I
(on dit alors que f est de classe C* sur I).

Dérivées successives et opérations.

Théorémes :

Soient f et g deux fonctions de I dans R et «, § deux réels.
@®Si feC"I)etgeC™(I) alors af+Bg et fg sont de classe C" sur I.

1
@8Si feC"(I)et geC™(I) et signe s’annule pas sur [ alors — et ! sont de classe C" sur I.
g g

®Si feC'(),geC"(J)etsi f(I)=J alors gofeC"(I)

On peut énoncer les mémes théorémes en remplagant tous les C" par des C™.

Théoréme :

Soient f et g deux fonctions de I dans R et «, deux réels.

Si f et g sont n fois dérivables sur I alors «f + Bg est n fois dérivable sur I et (af + 5g)<n) =af™ 4+ gg™

3.4.9 Extremum local d’une fonction dérivable.

Théoréme :

Soient I un intervalle de R , a un élément de I qui n’est pas une borne de I et f une fonction de I dans R.

Si { f est dérivable en a

/ p—
f admet un extremum local en a alors  f'(a) =0

Remarques :
e f'(a) = 0 est une condition nécessaire pour que f posséde un extremum local en a.

Cette condition n’est pas suffisante. Pour le justifier, il suffit de prendre la fonction z —s z°.
e Si a est une borne de I, alors cette condition n’est pas nécessaire. (On n’a pas nécessairement, f'(a) = 0).

Autre énoncé :

Théoréme :

Soient I un intervalle ouvert de R , ¢ un élément de I et f une fonction de I dans R.

.| f est dérivable en ¢ 1N
Si { f admet un extremum local en ¢ alors  f(c) =0

Démonstration :
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Soit ¢ € I tel ge f admet un maximum local en c.

comme [ est ouvert, on peut approcher ¢ par la gauche et par la droite et ainsi pour x voisin de c :

sixz < c alors M}O et six > ¢ alors M<O
r—c T —c
or f est dérivable en ¢ donc : lim M — f/(c) et lim f(@) = fle) — ()
T—c— Tr—cC T—rc+ T —c

on en déduit que f'(c) =0 et f'(c) <0, ce qui donne bien f'(c) =0

3.4.10 Théoréme de Rolle.

Théoréme :

Soient a et b deux réels vérifiant a < b et f une fonction de [a,b] dans R.

f est continue sur [a, ]
Si f est dérivable sur ]a, b| alors  Jc €la,b):  f'(c) =0
fla) = f(b)

Démonstration :

f est continue sur [a, b], donc ensemble f([a,b]) peut s’écrire sous la forme [m, M].
trois cas :

1. Sim = M, f est constante.

2.8im# M et f(a) = M,
m est atteint sur I'intervalle ouvert ]a, b[ en un c o1 f'(c) = 0 d’aprés le paragraphe précédent.

3.Sim# M et f(a) # M,
M est atteint sur 'intervalle ouvert Ja,b[ en un c ot f'(c) = 0 d’aprés le paragraphe précédent.

3.4.11 Théoréme des accroissements finis.

Théoréme :

Soit a et b deux réels tels que a < b,

f(6) — f(a)

Sj { f est continue sur [a, b]
b—a

o by
f est dérivable sur |a, b| alors il existe ¢ €Ja,b[ tel que f'(c) =

Démonstration :
La droite passant par A(a, f(a)) et B(b, f(b)) a pour équation
b) —
v= (L) @+
—a

On note g la fonction définie sur [a, b] par g(z) = f(x) — (f(bl)):i(a)) (x —a).

g est continue sur [a, b]
On a: g est dérivable sur ]a, b[ donc en appliquant le théoréme de Rolle a la fonction g on obtient :

gla) =g(b) =0
Je €la,b:  g'(c) =0

f(®) = f(a)

or Vz €la,b], g¢'(z) = f'(x) - b—a

en conclusion on bien :

Jec €la,b[:  f(c) =

Théoréme : (Plusieurs versions du méme théoréme)

Soit f une fonction dérivable sur un intervalle I,
® Sia et bsont deux éléments de T , alors il existe ¢ € I tel que f(b) — f(a) = f'(c)(b — a).

@ Sia et bsont deux éléments de I , alors il existe ¢ € I tel que |f(b) — f(a)| = |f'(c)| x |b—al.
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3.4.12 Dérivée et sens de variations.

Théoréme :

Soient I un intervalle de R et f : I — R dérivable sur I,
Ovzecl, f'(z)>0 si, et seulement si, f est croissante sur I.
®vrcl, f'(r)<0 si,etseulement si, f est décroissante sur I.
®vzcl, f(r)=0 si, et seulement si, f est constante sur I.

En effet. Dans le sens direct on utilise le TAF, pour la réciproque les définitions.
Attention : Ces théorémes sont fauz lorsque I n’est pas un intervalle.

Théoréme :

f est continue sur l'intervalle [a, b]
o Si f est dérivable sur ]a, b[ alors f est strictement croissante sur [a, b}.
vz € Ja,b[, f'(z)>0

. . 1 t strict t i t 1.
z €1, f'(x) >0 sauf en un nombre fini de points. alors f est strictement croissante sur

o Si % est dérivable sur l'intervalle I

On peut énoncer des théoréemes du méme type pour les fonctions strictement décroissantes.
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Intégrales d’une fonction continue sur un
segment.
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4.1 Définitions

Dans ce cours I désigne toujours un intervalle non trivial de R.

Définition :

Soit f une fonction de I dans R et a et b deux réels de [ vérifiant a < b,
L’intégrale de f sur le segment [a, b] est Paire algébrique sous la courbe.

L’intégrale existe quand cette aire est bien définie (mais nous ne développerons pas la notion d’aire dans ce cours).
Lorsque f est continue sur [a, b] 'intégrale est bien définie.

Lorsque f est continue par morceaux sur [a, b) alors 'intégrale est bien définie.

o [llustration graphique :
Sia <bet f est continue par morceaux sur [a,b] et & valeurs positives sur [a, b] alors

b
/f(x)dszire({ M(z,y) €Pla<az<b et 0<y< f(z) }) (en u.a)
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Sia <bet fest continue par morceaux sur [a,b] et & valeurs négatives sur [a, b] alors

b
/ f(t)dt = —Aire(D) (en u.a)

ol
D={ My eP|la<z<b flz)<y<0}

e s

Sia < bet f est continue par morceaux sur [a, b] alors

/b f(t)dt = Aire(DT) — Aire(D7) (en u.a)

y=f(z)

8

4.2 Sommes de Riemann

Définition : (Sommes de Riemann)
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Soit f une fonction de I dans R et a et b deux réels de I, on définit sur N* les suites (G,) et D,, par :

b—a Zf(a—i—kb_a)
n n
k=1

n—1

Zf(a—i—kb;a) et D, =

b—a —
k=0

Gn =

Théoréme :

b
Si f est continue sur [a,b] alors la suite (G,) converge vers / f(z)dx

Remarques :

e Les énoncés précédents sont vrais pour a et b quelconques dans I, (a <b, a>b et a=b )

n—

1
b—a n—r—+oo n P
——— =

valeur moyenne de f

b—a 1 b !
e En notant pour k allant de 0 an, zp =a+k , / flx)yde = lim flzr)
n
@ 0
moyenne arithmétique de valeurs de f
e Ce théoréme est & la base de la méthode d’approximation dite des rectangles (Voir la feuille info_2).

e En pratique on applique souvent la proposition suivante :

1 n—1 k 1
Siu, = — Z f (ﬁ) avec f une fonction continue sur [0, 1] alors  (un) converge vers : / f(z)dx
n 0
k=0

4.3 Propriétés de 'intégrale d’une fonction continue.

4.3.1 Relation de Chasles.

Théoréme :

Soit f une fonction continue sur un intervalle I contenant a, b, c.

Alors :

b c b
[ t@do= [ f@do+ [ fo)ds
a a c

Généralisation :

Soit f une fonction continue sur un intervalle I, n un entier non nul et a1, as,as, ..., a,

une suite finie d’éléments de 1.

an n ag n=l rapiq
[Tt =3 [T f@a = 3 [T i@
@ k=27 @k—1 k=1" %

4.3.2 Linéarité.

Linéarité :
Soient f et g deux fonctions continues sur un intervalle I contenant a et b.
Alors pour tout réel X et p :
b b b
[ Of ) @de=x [ s@dasn [ g@)do
Généralisation :

Soient n un entier naturel non nul, f1, fa, - - - f» des fonctions continues sur un intervalle I, (a,b) € T 2
et (A,A2,A3,...,An) € R™.

b [ n n b
/ (ZAkfk(x)> dr = Mk (/ (@) dﬂc)
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4.3.3 Croissance de ’intégrale.

Théoréme :

Soit f une fonction continue sur I,

b
Si a < b sont deux éléments de I et si Vz € [a,b], f(z) >0 alors / f@)dz >0

En pratique : Ce n’est pas une équivalence et il ne faut pas oublier le quantificateur :

b
Onsaitque: flz) >0 /f(x)dx}O

Corollaires :

® Soient f et g deux fonctions continues sur 7,

Si a < b sont deux éléments de I et si Vz € [a,b], f(z) < g(z) alors

/abf(as)da:< /abg(m)dm

@ Soient f, g et h trois fonctions continues sur I,
Si a < b sont deux éléments de I et si Vz € [a,b], h(z) < f(z) < g(z) alors

/abh(m)dm</abf(ac)d:c</abg(m)dx

® Soit f une fonction continue sur 7,
Si a et b sont deux éléments distincts de I et si I(m, M) e R*:Vz € I, m < f(z) <M

alors

1
b—a

m <

/bf(x)dng

4.3.4 Valeur moyenne.

Définition et proposition :

Soit f une fonction continue sur I et a et b deux éléments de I tels que a < b

© On appelle valeur moyenne de f sur [a,b] le réel :

b
bia/ f(z)dx

® La valeur moyenne est une valeur de la fonction f.

1
(autrement dit : Il existe x € I tel que f(z) = 5
—a

Démonstration de @ :
Comme f est continue sur [a, b], elle y atteint ses bornes. Il existe donc m, M € R tels que

YV € [a, b, m < f(z) < M.

b b b
/mdmg/ f(m)dmg/ M dzx,

b
m(b—a)g/ flx)dx < M(b—a).

Comme b — a > 0, on peut diviser par b — a :

En intégrant sur [a, b], on obtient

puis

1
b—a

m <

/bf(m)dx < M.

Or, comme f est continue sur [a, b], elle prend toutes les valeurs comprises entre m et M. Il existe donc ¢ € [a, b] tel que

e L

Ainsi, la valeur moyenne de f sur [a, b] est bien une valeur prise par la fonction f.
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4.3.5 Intégrales et valeurs absolues.

Proposition : (Inégalité triangulaire)

Soient f continue sur I, a et b deux réels de I vérifiant a < b.

/ab f(z)dx

<f (@) da

Proposition :

Soient f continue sur I, a et b deux réels de 1.

/a ' £(t) dt

< sup [f(¢)] [b—al
t€(a,b]

Remarques :

e Ici comme la fonction f est continue sup |f(¢)| = m[a)lc)] |f(t)] la borne supérieure est atteinte.
tE[a,b) tela,

/abf(t) dt

e Si M est un majorant de |f| sur I alors < M|b—aql

4.4 Théoréme fondamental

4.4.1 Définition d’une primitive

Définition (Primitive d’une fonction sur un intervalle)

Soit f une fonction définie sur un intervalle .
Dire que F' est une primitive de f sur I signifie que :
O F est dérivable sur I et ® Vrel, F(z)=f(2).

Remarque : "F est primitive de f sur I, si et seulement si, f est dérivée de F sur I".

4.4.2 Théoréme

Théoréme. (Théoréme fondamental de ’analyse)

Soient f une fonction définie sur un intervalle I et a un élément de I,

si f est continue sur I alors la fonction z —— / f(t)dt est une primitive de f sur I.

c’est 'unique primitive de f qui s’annule en a.

Démonstration dans le cas particulier d’une fonction positive, croissante avec zo €]a, b|.
Soient f une fonction continue, positive et croissante sur I, a € I et zo € I qui n’est pas une borne de I,

On note F' la fonction z — / () de.

a
Montrons que F est dérivable en zo et que F'(z0) = f(z0)

Soit h > 0,
zo+h zQ
Flao+h) — Flzo) = / F(8)dt —/ Ft)dt
aw0+h a
- / (1) dt

o

or f est croissante sur I donc Vit € [zo,x0 + R, f(zo) < f(t) < f(xo + h) et comme h > 0 on en déduit

hf(zo) < F(zo + h) — F(x0) < hf(zo + h)
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et ainsi
f(l'o) < F(l‘o + h})l — F($0)

or f est continue en z¢ donc }llin% f(zo+ h) = f(z0) et ainsi théoréeme des gendarmes
—

< f(mo + h)

La fonction F' est donc dérivable & droite en z¢ et Fj(xo).

En prenant h < 0, on démontre de méme que F' est donc dérivable a gauche en z¢ et Fg' (z0).
En conclusion

’F est dérivable en xo et F'(z0) = f(xo)‘

Et comme c’est vrai pour un zo quelconque dans I,

|F est dérivable sur I et F' = f|

Conséquences

e Toute fonction continue sur un intervalle I posséde des primitives sur I.

e Soient f une fonction continue sur un intervalle I et F' une primitive de f sur I

b
Pour tout (a,b) € I, / f(z)dz = F(b) — F(a)

On note en pratique (plus facile de vérifier sous cette forme la primitive) :

/ f(a)dz = [F(z)]"

4.4.3 Calcul de primitives.

Soit I un intervalle et f une fonction continue sur I.

Pour trouver une expression F'(x) permettant de définir une primitive F' de f sur I, il suffit de fixer un élément a quelconque
de I et de calculer pour un x quelconque l’'intégrale :
/ f)de

4.5 Parité et périodicité.

4.5.1 Intégrales et parité.

Proposition.

Soient f une fonction continue sur un ensemble D centré en 0 et a € D,

Si f est paire et si [—a,a] C D alors

’ f(t)dt:2/af(t)dt

Démonstration. (On utilise le changement de variable sui est dans la suite de ce cours)
On suppose que la fonction f est paire.

Crwar = _0 F(t)dt + /O " fiyat

—a

0 a
=, / f(—=z)(—1)dx +/ f(e)de Changement de variable affine
== a 0

- /Oaf(ft)dtJr/Oaf(t)dt

/“ f(t)dt + /a f(&)dt car f est paire
0 0
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- 2/Oaf(t)dt

a

si f est paire alors /

—a

F(H)dt =2 /O " F(t)at

Proposition.

Soient f une fonction continue sur un ensemble D centré en 0 et a € D,
Si f est impaire et si [—a,a] C D alors

" fydt =0

—a

Démonstration.

On note g : x — f(t)dt et F une primitive de f sur R. (existe car f est continue sur R).

On a pour tout = G_R g(z) = F(z) — F(—x).

F' est une primitive donc F' et dérivable sur R et ainsi g est dérivable et

VreR, ¢(z) = F'(z)+F'(-x)

[
%
—

8

— f(x) (car f est impaire)

En résumé : R est un intervalle, g est dérivable sur R et pour tout z € R, ¢'(z) =0

donc g est constante sur R,
x

et comme ¢g(0) =0 ona:Vx R, g(z) =0, autrement dit f)dt=0

—x

a

si f est impaire alors / f(®)dt=0

—a
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4.5.2 Intégrales et périodicité.

Proposition.

Soit f une fonction continue sur R et périodique de période T' (T > 0).
@ pour tout a € R,

T

/:+Tf(t)dt=/:f(t)dt:/z f(t)dt:/jf f(t)dt

/GMT F(t) dt = n/on(t) dt

@ pour tout n € N,

Démonstrations.

O f est continue sur R, on peut prendre une primitive de f sur R que I’on note F.
x+T

On note g la fonction x — / f(®)de
On a pour tout z € R g(x) = F(z+T) — F(z) et comme F est dérivable sur R, g aussi.
et pour tout z € R, g'(z) = f(x + T) — f(x) ce qui donne g'(x) =0 car f est T-périodique.

On a : g dérivable sur l'intervalle R et Vo2 € R, ¢'(z) =0 donc g est constante sur R.

(Voir le cours sur : conséquences du théoréme des acroissements finis)

on donc pour tout a € R, g(a) = ¢g(0), autrement dit :

Va €R, / T pwar = /0 " o

@ Sur N,

(on pourrait raisonner par récurrence, mais la notation E cache souvent des récurrences)
D’une part pour n € N,

nT n—1 a(k+1)T
/ fydt = Z / ft)de Relation de Chasles
0 o kT

n—1 T
= Z/ f)dt d’aprés a.
k=0"0

— /0 " roar
RVa VY

/)

/

0 T 2T

d’autre part pour un n dans Z* , on a :

nT 0
/ F@de = flx+nT)dz Changement de variable
0

rz=t—nT —nT

—nT
- —/ F(t +nT)dt
0

nT
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(—n)T
= _/ f(t)dt f est T périodique
0
T
= _(_”)/ f(t)dt ( En utilisant ce qu’on vient de montrer pour n > 0)
0

En conclusion :

Vin € Z, /nT F(t)dt = n/T Ft)at
0 0

Proposition.

Soit f une fonction continue sur R et périodique de période T' (T > 0).

/a :T F(t) dt = / " Fyde

pour tout a € R,

Voir feuille Act 17

4.6 Positivité stricte.

Théoréme :

Soient a et b deux réels vérifiant a < bet f : [a,b] — R

b
Si f est continue sur [a,b], f >0 sur [a,b], et / f(z)dx =0 alors f =0 sur [a,b].

Démonstration. En prenant F une primitive de f sur [a,b], on montre que F' est croissante avec F'(a) = F(b).

Corollaire :

Soit a <bet f:[a,b] =R
b
Si f est continue sur [a,b], f >0 sur [a,b], et f#0 alors / f(x)dz > 0.

4.7 Calculs d’intégrales.

4.7.1 Intégration par parties.

Théoréme :
Si u et v sont deux fonctions de classe C" sur un segment [a, b], alors :
b b b
/ u(t) v (t) dt = {u(t) v(t)} f/ o' (t) v(t) dt
Démonstration.

Soient u et v deux fonctions deux classes C* entre a et b,
on sait que uv est dérivable sur [a,b] et
(ww)" = u'v +u’

or toutes ces fonctions sont continues sur [a, b] donc
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4.7.2 Intégration par changement de variable.

I et J sont des intervalles de R.

Théoréme : (Changement de variable x = ¢(t)).

Soient f : I — R une fonction continue, ¢ : J — I de classe C" a et b deux réels de J.

»(b) b
/ f(@)de = / f(o(®) o (t) dt
p(a) a

Démonstration.
Soient ¢ une fonction de classe C' entre a et b et a valeurs dans J, f une fonction continue sur J et F une primitive de f
sur J.

F oy est de classe C" sur [a, b] et

Vtel, (Fop)(t)=f(et)e'(t)

or toutes ces fonctions sont continues sur [a, b] donc

b
F(w(b))—F(w(a)):/ Fle®)e' () dt

»(b)
or F(p(b)) — F(p(a)) = / f(z) dz donc il vient la formule du changement de variable :

»(a)

»(b) b
z)dx = ) (t) dt
/W f() /af(so( ) (1)

Proposition. (Changement de variable affine x = at + 3 ).

Soit «, B deux réels avec @ # 0 et f une fonction telle que ¢ — f(at + 3) est définie sur le segment [a, b].
Si f est continue sur [aa + B, ab+ 8] alors :

b ab+8 ab+p3 b
/f(at+6)dt _ / " ) x L ds / P Hwyds = /f(aHB)adt

z:;f%@ atB « a+8 z:t;hL,B
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Systémes, matrices

Plan du chapitre

5.1 Systémes linéaires. . . . . . . . . . L.
5.1.1 Définitions. . . . . . . ..
5.1.2 Ensemble des solutions. . . . . .. ..o Lo
5.1.3 Cas particulier des systémes 2 X 2. . . . . . ... Lo
5.2 Systémes triangulaires sans zéro sur la diagonale. . . . . . . . . . ... o000
5.3 Systémes sous forme échelon. . . . . . . ... Lo
5.4 Méthode du pivot. . . . . . . . . e e e
5.4.1 Opérations élémentaires. . . . . . . . . . . L.
5.4.2 Méthode du Pivot. . . . . . . . oL
5.5 Matrices. . . . . . L e e e
5.5.1 Généralités. . . . . . . . . e
5.5.2 Des cas particuliers. . . . . .. .. Lo
5.6 Opérations. . . . . . . . . L L e e
5.6.1 Combinaisons linéaires de matrices. . . . . . . . . . . .. L Lo
5.6.2 Produit de deux matrices. . . . . . . ...
5.6.3 Lignes et colonnes de AB. (Complément) . . . . ... ... ... ... .. .......
5.6.4 Puissance d’'une matrice carrée. . . . . .. ..o Lo
5.7 Matrice inversible. . . . . . oL oL L
5.7.1 Définition. . . . . . . . L e
5.7.2 Matrice inversible et systémes. . . . . . ..o Lo
5.7.3 Inverse d’'un produit. . . . . . ... Lo
5.7.4 Cas particuliers. . . . . . . . Lo
5.8 Matrice transposée. . . . . . .o e e e e e e
5.8.1 Définition. . . . . . . . L e
5.8.2 Propriétés. . . . . ..
5.8.3 Inverse et transposée. . . . . . . . L L oL e
5.8.4 Matrices symétriques, antisymétriques. . . . . . . ... Lo L Lo

5.1 Systémes linéaires.

Il existe différentes méthodes pour résoudre un systéme : substitution, pivot de gauss, analyse-synthése ...

L’objectif de ce cours :

O Définir le vocabulaire associé & la résolution des systémes : solutions, second membre, équations, inconnues, rang, pivots,
inconnus principales, secondaires, systémes compatibles, systéme échelonné ...

® Savoir réduire un systéme linéaire par une méthode appelée méthode du pivot.

©® Savoir écrire ’ensemble des solutions d’un systéme linéaire.

® Connaitre des conditions permettant d’affirmer qu’un systéme a une unique solution, une infinité ou aucune.
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5.1.1 Définitions.

Un systéme d’équations linéaires est un systéme d’équations de la forme :

a1,121 +a1222 + -+ a1,.2Tn = b1 (L1)

02,121 + az22%2 + -+ - + G2,nTn = b2 (L2)
(®)

ap,1T1 + Ap,2T2 +---+ Ap,ndn = bp (Lp)

C’est un systéme a p équations et n inconnues. (ou encore p lignes et n inconnues).

Les a;,; et les b; sont des nombres réels (ou complexes).

T
a1 Ay ottt Gl . b1
i1 v Qi ot Gim xj = b;
ap,1 =+ Qpgj  * Opn : bp
N——
coefficients Tn second membre
——
inconnues
On peut aussi écrire tout cela sous forme condensée :
n
vieLipl, > aiz; = b
j=1
Résoudre le systéme (X) revient a déterminer tous les (z1,z2,...,z,) vérifiant toutes les égalités du systéme.
L’ensemble des solutions est une partie de R™ (ou de C™).
Chaque solution est un n-uplet, une n-liste, elle s’écrit avec des parenthéses : (z1,22,...,Tn).

L’ensemble des solutions est :

SZ:{((El,IQ,...7CL‘n)€Rn ViGIIl;p]L Zamxj = b }

j=1
Résoudre le systéme revient & écrire cette ensemble sous forme paramétrée. {f(t) |t €I }

Vocabulaire.
e Lorsque un systéme n’a pas de solution, ont dit qu’il est incompatible.

e Systéme de Cramer : (Ne pas en abuser vous dites vite des bétises)

Dire qu’un systéme est de Cramer signifie qu’il posséde autant de lignes que d’inconnues et qu’il a exactement une solution.

e Systémes homogénes.

On dit qu’un systéme est homogéne lorsque son second membre est une colonne de zéro.

a1,121 +a1222 4+ -+ a1nxn =0

a2,1%1 + a22x2 + -+ + a2.nTn =0
(Zo)

ap1T1 + ap2T2 + -+ + apnTn =0

1171+ + a1,nTn =0 a11T1 + -+ a1,nTn = b1
est le systéme homogéne associé au systéme

ap,1T1 +"‘+ap,nxn =0 ap,1T1 +“‘+ap,nxn = bp

Remarque : on parle ausst de systéme sans second membre.
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5.1.2 Ensemble des solutions.

Théoréme :

‘ L’ensemble des solutions d’un systéme homogéne de p lignes, n inconnues est un sous-espace vectoriel de R".

Théoréme :

Soit (X) un systéme linéaire et (Xo) son systéme homogéne associé.
Si on connait une solution o = (a1, 2, . . ., @, ) une solution de (X) et Sy 'ensemble des solutions de (Xo),

alors ’ensemble des solutions de (X) est :

S={a+t|[teS}

Proposition :

Un systéme linéaire posséde zéro, une ou une infinité de solutions.

5.1.3 Cas particulier des systémes 2 x 2.

Théoréme :

’ / / 2 4 . .
Pour a,b,c,a’,b’, ¢ des nombres réels (resp. complexes), on a l’équivalence suivante :

{ ax+by=c

: ] 2 2
dz+by=c a un unique couple solution dans R” (resp. dans C°)

si, et seulement si, ab’ —a’b#0

Définition :

arx+by=c
dr+by=c

Le nombre complexe ab’ — a'b est appelé déterminant du systéme : {

On note : = ab —d'b

a b
a b

5.2 Systémes triangulaires sans zéro sur la diagonale.

Ici n = p, il y a autant d’inconnues que d’équations.

Théoréme :

Pour un systéme triangulaire (X) on a l'équivalence :

(3) posséde une et une seule solution si, et seulement si, (X) est sans zéro sur sa diagonale.

C’est un outil important de rédaction.

Exemple : Pour quelles valeurs de m € R le systéme suivant posséde une et une seule solution :

r1+ 2mxe — 3 = 2
mxe + 3r3 = m
(m?>—Das = m?

Rédaction :
Ce systéme est triangulaire, donc il a une unique solution si, et seulement si, les coefficients diagonaux sont non nuls.

l Ce systéme a une unique solution si, et seulement si, m € R\ {—1;0;1} ‘
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5.3 Systémes sous forme échelon.

Exemple : le systéme suivant est dit sous forme échelon.

r1 + 2x9 — 3xs3 + 2x4 + Zs =-1
(Z) —3xs + 24 — x5 =-1
3xa + 3x5 = —6

Définition : (définition d’une écriture.)

On dit qu’un systéme linéaire est sous forme échelon lorsque :

- Chaque ligne comporte au moins une inconnue.
et
- La premiére inconnue d’une ligne n’apparait plus dans les lignes suivantes.

Remarques : Dans un systéme sous forme échelon :
e Il y a nécessairement moins d’équations que d’inconnues. (n > p).

e Si n = p le systéme sous forme échelon est un systéme triangulaire sans zéro sur la diagonale.

Séparation des inconnues :

Le systéme précédent est équivalent au systéme suivant :

1 — 33 + 24 = -1 — 25 — Ts
—3x3 + 2x4 = -1 —+ x5
3224 = —6 — 3ZE5

Ainsi si on fixe z2 et x5 on obtient un systéme a trois inconnues x1, x2 et x3, qui posséde une unique solution.

Définitions :

Dans un systéme sous forme échelon :

Les inconnues principales sont celles qui apparaissent en premier sur chaque ligne et les autres sont appelées inconnues
secondaires.

On appelle pivot le premier coefficient non nul de chaque ligne.

Remarques :
Soit (X) un systéme linéaire avec p équations et n inconnues.

e Si (X)) est échelonné alors il y a p inconnues principales et n — p inconnues secondaires.

e En fixant arbitrairement la valeur des inconnues secondaires on se raméne a un systéme triangulaire sans zéros
sur la diagonale en les inconnues principales.

e On peut fixer arbitrairement la valeur des inconnues secondaires, le systéme a alors une unique solution.

e Le nombre d’inconnues secondaires donnent le nombre de paramétres utilisés pour décrire I’ensemble des solu-
tions. (c’est le nombre optimal de paramétres)

e Si p < n le systéme sous forme échelon a une infinité de solutions.

En pratique :

‘ Résoudre un systéme échelonné revient a exprimer toutes les inconnues en fonction des inconnues secondaires.

5.4 Meéthode du pivot.

5.4.1 Opérations élémentaires.

Définition :

On appelle opérations élémentaires sur les lignes d’un systéme les actions suivantes :
e Permuter deux lignes. L; +— Lj. (Permutation)
e Multiplier une équation par S un nombre non nul. SL; — L; (Dilatation)

e Remplacer une équation L; par L; + aLj avec i # j. L;+aL; — L; (Transvection)

Remarque : En faisant des opérations élémentaires on ne change pas les solutions d’un systéme.
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5.4.2 Meéthode du Pivot.

A l’aide d’une succession finie d’opérations élémentaires sur les lignes on se raméne & :
- un systéme triangulaire sans zéro sur la diagonale (une unique solution),

- un systéme échelonné avec strictement plus d’inconnues que d’équations (une infinité de solutions),

- ou un systéme incompatible (sans solution).

Premiére étape :
On place a la premiére ligne une ligne avec x1 (si il y en a sinon on passe & z2 ...), on a alors a1,1 # 0,

puis on utilise cette ligne pour supprimer x;1 dans les lignes suivantes ; pour cela on fait des opérations élémentaires de la
forme L; + AL, — L.

Apreés cette premicre étape on n’utilise plus la ligne Li. (et on ne la modifie plus)

Deuxiéme étape :

On cherche un coefficient non nul en dessous de ai,2, ( conformément a Uillustration ci-dessous on suppose que tous les
coefficients sont nuls et on passe a x3) on permute les lignes pour avoir az 3 # 0, puis on utilise cette ligne pour supprimer
x3 dans les lignes suivantes ; pour cela on fait des opérations élémentaires de la forme L; + ALa — Lo

Apreés cette deuxiéme étape on n’utilise plus la ligne Lo. (et on ne la modifie plus)
ainsi de suite ...

Finalement on parvient & un systéme de la forme : (une forme réduite du systéme)

£U1 Fa1,2To e + a1,nTn = b1

1}3 4o + a2 nTn = b2

systeéme sous forme échelon r x n

[arfen =t |

0= br+1

(p — r) conditions de compatibilité

0=b,

Une fois sous cette forme on peut discuter et décrire ’ensemble des solutions :
O Si une des conditions de compatibilité n’est pas vérifiée, Il n’y a pas de solutions S =@
® Sinon on se raméne a la résolution :

e d’un systéme sous forme échelon. (Inconnues principales en fonction des secondaires)
ou e d’un systéme triangulaire avec une unique solution.

5.5 Matrices.

Dans ce chapitre n, r, g et p sont des entiers naturels non nuls,

Les éléments de K = R ou de C sont appelés nombres ou scalaires.

5.5.1 Généralités.

Une matrice de taille (n,p) est un tableau rectangulaire de nombres comportant n lignes et p colonnes.
Ces nombres sont appelés coefficients de la matrice.

Notation : A = (ai;); jye[1,n]x[1.p] ou A= (as;) }%27;

On notera ici (A); ; le coefficient de A se trouvant a la i-éme ligne et a la j-iéme colonne

On note : M »(K) Pensemble des matrices n x p, et .#,(K) I’ensemble des matrices carrées n X n.

5.5.2 Des cas particuliers.

e Sin =1, on dit que la matrice A est une matrice ligne.
e Sip =1, on dit que la matrice A est une matrice colonne.
e Pour A une matrice de .#,,,(K) on appelle :

— 4™ ligne de A est la matrice ligne (a;1 ai2 ... aip).
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ai,j

-ieme

-7 colonne de A est la matrice colonne
Qn,j

e La matrice nulle a n lignes et p colonnes est la matrice de ., ,(K) avec que des coefficients nuls.
e Sin = p, on dit que la matrice A est une matrice carrée.
e Lorsque A est une matrice carrée, on dit qu’elle est :

~ triangulaire supérieure lorsque V(i,7) € [1,n]?, i>j=a;; =0,

— triangulaire inférieure lorsque V(i,j) € [[1,71]]2, 1< j=a; =0,

— diagonale lorsque Y(i,5) € [1,n]?, i#j=a;; =0,

e La matrice identité de dimension n (nécessairement une matrice carrée) notée I, est la matrice de ., (K) :

1 0 0
0 1

0
0 0 1

5.6 Opérations.

5.6.1 Combinaisons linéaires de matrices.

Combinaison linéaire.

Soient A = (ai ;) 1<i<n €t B = (bs,j) 1<i<n deux matrices de .4, ,(K) et «, § deux scalaires.
1<g<p 1<g<p

La matrice aA + BB est la matrice (aaij; + 5bs,;)

1<i<n
1<j<p

Propriétés.

Soit A, B et C trois matrices de méme taille, k et k' deux scalaires, on a alors :

1. (A+B)+C=A+(B+C)

2. A+0=0+A=A ( 0 matrice nulle de méme taille que A )
3. A+ (-A)=(-A)+A=0 (ot —A est la matrice (—1) A)
4. A+ B=B+A

5. k(A+ B) = kA + kB

6. (k+k)YA=KA+EK A

7. (kK')A = k(K A)

8. 0A=0

9. 1A=A

5.6.2 Produit de deux matrices.

Définition.

Soient A = (a:,5) 1<i<p et B = (bi;) 1<i<q »
1<) 1<g<r

NV SIS

ININ

a
le produit AB est la matrice C' = (¢;,j) 1<i<p avec :  V(4,7) € [1,p] x [1,7] Cij = Zai,kbk,j
1<5<r Pt
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Propriétés.

e Pour tout A € 4, ,(K): Al, =1, A=A

e Pour tout A € 4, 4(K) et (B,B') € M,(K)>: A(B+ B')= AB+ AB’

e Pour tout (A4, A") € #,,4(K)*, B€ My, (K): (A+A)B=AB+ A'B

e Pour tout A € 4, ¢(K), B € My,-(K) et pour tout « e K: (aA)B = a(AB) = A(aB)
e Pour tout A € 4, 4(K), B € My,-(K) et C € M s(K)ona: A(BC)=(AB)C

Loi non commutative, non intégre.

- 11 existe des matrices A et B telles que AB # BA.
(On dit que la multiplication des matrices carrés n'est pas une loi commutative).

- L’égalité AB = 0 n’entraine pas nécessairement A =0 ou B =0
(On dit que la multiplication n’est pas une loi intégre)

En revanche les deux propositions sont vraies.

Propositions :

® Pour tout k € R et tout A € #,,,(K), kA =0 équivaut 8 k=0ou A =0.

@ Pour tout A € A, ,(K), si (VX € #4,:1(K), AX=0) alors A=0

Cas particuliers.

e Avec les matrices nulles : VA € 4, »(K), AOQn, =0p, €t 0rp A= 0pn.
o Avec les matrices identités : VA € 4, ,(K), AL, =A et I, A=A

e Produit d’'une matrice et d’une matrice colonne.

ai1 @12 o Qln T a1 ai,2 ain

az;1 G2 -+ Q2n T2 az,1 az, 2 azn
= . + x2 . + -t T

ap,1  Qp,2 -+ Qdpn Tn Qp,1 Qp,2 ap,n

Combinaison linéaire des colonnes de A

a1 ai2 ot Qln T ai1,1T1 +a1,2T2 + -+ a1,nTn
az;1 G2 -+ A2n T2 a2,1T1 +a22T2 + -+ + A2,nTn
ap,l ap,2 ot ap,n Tn a/p,lxl + afp,2x2 + -+ ap,nxn

e Produit d’une matrice et d’une matrice ligne.

ai,1 a12  ccc Gln
a1 G2 ' G2n
(21 @2 o ) ' o =z (a1 a1z - ain )+t ap1 ap2 0 apm )
Combinaison linéaire des lignes de A
ap,1 Ap2 - QGpn

e Produit d’'une matrice colonne et d’une matrice ligne.
T1 riy: T1Yy2 - T1Yp
T2 xT2yr XT2Yy2 - T2Yp

(v y2 o yp )=

In InY1 TnyY2 e InYp
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e Produit d’une matrice ligne et d’'une matrice colonne.

1
X2 n

(y1 w2 - yn) : Z(Zxkyk)
. k=1
T

Remarque : Nous reverrons ce genre de produit dans le cours sur le produit scalaire dans R".

e Produit d’une matrice par une matrice diagonale.
A droite :

A 0 --- 0
ai,1 @12 -+ Qln 1 A1ai,1 A2ai12
az1 QG22 '+ A2n 0 X A1a2,1 A2a2,2
: 0 . .
Gp,1  Qpz2 “'* Gpn 0 -« 0 M\ Aap1 A2ap2

Multiplier & droite par une matrice diagonale, revient & multiplier les colonnes C; de A par A;.

A gauche :
A o --- 0
1 a1 ai2 o+ Adin /\1a1,1 /\1(11,2
0 Ay . - a1 G222 - Q2. A2a2,1  A20a2,2
: 0 :
0 -+ 0 X ap,1  Gp2 -+ dpn Aplp,1 Apap,2

Multiplier & gauche par une matrice diagonale, revient & multiplier les lignes L; de A par \;.

e Produit de deux matrices diagonales.

)\1 0 0 M1 0 0 )\1#1 0

0 A2 0 2 _ 0 AQ,LLQ

: S0 oL 0 : - .
0 -+ 0 A, 0 - 0 jpn 0 0

e Produit de deux matrices triangulaires.

Proposition :

)\naLn
)\na2,n

Anlp,n

)\1€L1,n
A2a2,n

Aplp,n

0

0
Anfhn

Le produit de deux matrices triangulaires supérieures est une matrice triangulaire supérieure.

Démonstration
Prenons A et B deux matrices triangulaires supérieures de taille n,
Soient i et j deux entiers compris entre 1 et n, vérifiant j < ¢

n

(AB)i; = Y (A)ix (B,

k=1
i n
= > Ak (B)ry + > (A)ik (B
b=1 k=j+1
k<j<i donc (A)i,k:O k>j donc (B),w-:o
= 0 + 0

On a bien montré que si ¢ > j, alors (AB);; =0

lLa matrice AB est triangulaire supérieure.

Pour les coefficients diagonaux :

Soit 4 un entier compris entre 1 et n,

(AB)i; = n(A)i,k(B)k,z'

k=1



Chapitre 5. Systémes, matrices

i—1

= Z(A)zk(B)kz + (A)ii(B)ii  + Z(A)zk(B)kz

k=1 k=i+1

k<i donc (A); =0 k>i donc (B)y,;=0
= 0 + (A)ii(B)ii + 0

On montre de plus que si¢=j, alors (AB);; = (A)ii (B)is

[Les coefficients diagonaux de AB sont les (A)i; (B)i, |

En notant : A = (a;,;) et B = (bi;).

ai,i * * bl,l * * al,lbl,l * *
0 az 2 . . 0 bz,g . : _ 0 a2,2b2,2
0 - 0 ann 0 - 0 bun 0 o0 anmban

Remarque : On peut énoncer le méme résultat pour les matrices triangulaires inférieures.

5.6.3 Lignes et colonnes de AB. (Complément)

e Si on note C; les colonnes de B alors la 5™ colonne de AB est AC} :

A(cl|c*2\---\cq) - (ACl\AC’Q\---\AC’q)

B AB

Conséquence : Les colonnes de AB sont des combinaisons linéaires des colonnes de A.

e Si on note L; les lignes de A alors la jieme ligne de AB est L;B :

[ LaN LB

Lo L.B
B =

L, L,B

Conséquence : Les lignes de AB sont des combinaisons linéaires des lignes de B.

5.6.4 Puissance d’une matrice carrée.

Définition.

Soit A une matrice de ., (K)

A°=1, VneN, A" =AxA" (ou=A"xA)

Cas particuliers.

e Puissance de I, (la matrice identité) et de O, (la matrice nulle).

vneN, II=1I, o) =1, vneN*, O) =0,
e Matrices diagonales.
A0 0\ " M0 0
W¥n €N, 0 Ja o . 0 X
. T T O 0
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e Matrices triangulaires.

A % eee % " A" * *
Vn € N, 0 A2 . . _ 0 A2
0 0 X 0 0 A"

Formule du binéme.

Formule du binéme.

Soit A € #,(K) et B € #,(K) deux matrices carrées telles que AB = BA

pour tout n € N

(A+ B)" = f: (Z) AFprt (A+ B)" = . (Z) Ak

k=0 k=0

(On dit que A et B commutent ),

Ilustration avec du dénombrement (Savoir faire la démonstration par récurrence)
Commencons par développer sans utiliser 'hypothése AB = BA :

(A+B)" = AAA.--AAA + BAA---AAA + --- + BBB---BBA + BBB---BBB

n facteurs n facteurs n facteurs n facteurs

2™ termes

Dans cette somme il y a 2" termes qu’on peut assimiler & un élément de {A; B}".
Parmi ces termes :

-ily a 1 terme avec que des A
- il y a n termes avec exactement un B.

-ilya (Z) termes avec exactement 2 B.

n
-ilya (k) termes avec exactement k B.

. n
-ilya ( ) terme avec exactement n B.
n

Si de plus on suppose que AB = BA lorsque un terme contient exactement k B, il vaut : A"k BF,

Formule de Bernoulli.

Formule de Bernoulli.

Soit A € #,(K) et B € #,(K) deux matrices carrées telles que AB = BA

pour tout n € N

An+l _ Bn+1 _ (A _ B) ZAanfk An+1 _ Bn+1 _ (A _ B)ZAnkak
k=0 k=0

Démonstration.

n n n n+1 n
(A _ B) ZAIC ank _ ZAk+1 ank _ ZAk Bn+17k _ ZAk Bn+17k _ ZAIC Bn+17k _ An+1 _ Bn+1
k=0 k=1 k=0

k=0 k=0

pour n un entier naturel, A"** — B"*' = (4 - B) Z Ak BnF
k=0

5.7 Matrice inversible.

Dans ce paragraphe toutes les matrices sont carrées.
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5.7.1 Définition.

Soit A une matrice de ., (K) (une matrice carrée)
Dire que A est inversible signifie qu’il existe une matrice B € .#,(K) telle que :

AB=BA=1, (out I, est la matrice identité)

La matrice B est alors unique et est appelée inverse de la matrice A on la note A"

5.7.2 Matrice inversible et systémes.

Théoréme.

Soit A € 4, (K),
Les propositions suivantes sont équivalentes :
O A est inversible

® Le systétme A X = 0 admet une unique solution.

® quel que soit YV € #,,1(K), le systéme A X =Y admet une unique solution.

Démonstration.
Montrons successivement : @ = @ = © = @ .

=06

Supposons A inversible.

Alors, si X € #,,1(K) vérifie AX = 0, on multiplie & gauche par A7 il vient ATTAX = A7'0 donc X = 0.

Or 0 est une solution donc le systéme AX = 0 admet une unique solution, a savoir X = 0.

0 =06

La matrice A est carrée (n x n) et le systéme homogéne AX = 0 n’admet que la solution nulle.

Ainsi, en résolvant le systéme AX = 0 par la méthode du pivot de Gauss, on se raméne & un systéme TX = 0 ou T est une
matrice triangulaire sans zéro sur la diagonale.

En appliquant les mémes opérations au systéme AX = Y on montre qu’il est équivalent & un systéme T'X = B avec la
méme matrice 7.

Donc, pour tout Y, le systéme AX =Y admet une et une seule solution.

0=0

Supposons que, pour tout Y € 4, 1(K), le systéme AX =Y admet une unique solution.

En particulier, pour chaque vecteur Y de la base canonique de .#,,1(K), il existe un unique vecteur X tel que AX =Y.
Notons X1, ..., X, les solutions associées & Fi, ..., E,. Construisons la matrice

B = (X1 Xn).
Alors, par construction,
AB = (AX1 AXn) = (E1 En) =1,.
Ainsi, il existe une matrice B telle que AB = I,

Comme A est carrée, cela entraine que A est inversible, et B = A7,
(Ici on admet que linversibilité 4 gauche entraine l’inversibilité a droite)

O

Résoudre un systéme pour trouver ’inverse d’une matrice.

En pratique :
On prend un second membre quelconque Y et on résout le systéme AX =Y ;
e si on montre qu’il n’a qu’une solution, A est inversible sinon elle ne l’est pas.
e si on montre que 'unique solution s’exprime X = MY avec M une matrice ., (K) alors M = At

5.7.3 Inverse d’un produit.

Théoréme :

Soient M et N deux matrices carrées de ., (K),

Si M et N sont inversibles alors, le produit M N est inversible et (MN)71 =N'M!

Démonstration.

Supposons que M et N soient inversibles.

(MNYN'M™Y)=M(NNYM ' =MI,M ' =MM =1,
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et
(NT'M™YWMN)=N"' M 'M)N=N"'"I,N=N"'N=1,.

Donc MN est inversible et (MN)™' = N~'M~".
Remarque : La réciproque est vraie.

Démonstration.
Supposons que M N soit inversible.
11 existe une matrice P telle que (M N)P = I, et P(MN) =1I,.
On a donc M(NP) = I,,. Ainsi, M admet un inverse a droite, donc M est inversible.
(Ici on admet que inversibilité 4 gauche entraine linversibilité a droite)

de plus comme M est inversibleona: N = M _1(M N) est ainsi N inversible en utilisant le théoréme précédent.

Propositions | Généralisation.

O

® Soient A1, A, ..., Ap, p matrices de 4, (K),

SiVie[l,p], A € GL,(K) , alors le produit A;As--- A, est inversible
et (A1As - Ap) =AM A ALY
@ Soit p un entier naturel et A une matrice de .4, (K),

Si A est inversible , alors AP est inversible et  (AP)"' = (A_l)p (noté A™P)

5.7.4 Cas particuliers.

Matrice diagonale.

Matrices diagonales.

Soient (a1, ,an) € R" et A =diag(ai, - ,an)

Vi € [1,n], a; #0 si, et seulement si, A est inversible.

1 1
et alors A7' = djag(7... 7)

aq Qo

Démonstration :

Remarque : on retrouve que la matrice identité est inversible et I, ' = I,..

Matrice triangulaire.

Théoréme :

Soit T' € M~ (R) une matrice triangulaire supérieure,
T est inversible si, et seulement si, les coefficients diagonaux de 7' sont tous non nuls.

-1 . . . L.
et alors T~ est une matrice triangulaire supérieure.

Remarque : Si T est inversible alors les coefficients diagonaux de 7" sont les inverses de ceux de 7T

Démonstration.



Chapitre 5. Systémes, matrices 91

Les matrices 2 x 2. Déterminant.

a b
Pour A = (c d)’

A est inversible si, et seulement si, ad — bc # 0.

et sous cette condition :

Démonstration.

On remarque que

(c (% )=e-m(s )

Puis on distingue les deux cas : ad —bc = 0 et ad — bc # 0

Définition : (uniquement pour les matrices 2 X 2 )

On appelle déterminant de la matrice (Z Z), le nombre : ad — bc.

On note : det (CCL b) = ad — bc ou

d

5.8 Matrice transposée.

5.8.1 Définition.

Soit A une matrice de ., ,(K),
on appelle transposée de A la matrice B de .#, ,(K) (notée ‘A ou AT ) telle que :

V(i,5) € [Lp] x [Lin]  biy = aj;

5.8.2 Propriétés.

Soient A et B deux matrices et un scalaire k alors :
o (47 =
@ (kA) =kAT
® (A+B) =A" + BT St A et B sont de mémes tailles
@ (AB)T =BTAT Si le produit AB est définie

Démonstration de @ :
On prend A dans .4, ,(R) et B dans .4, »(R)
Pour tout couple (,7) dans [1,n] x [1,7],

(AB)") = (AB);,

2]

D (A)j k(B

k=1
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p
= > (AN (B i
k=1
p
= > (BN)ix(AM)k,
k=1
= (B"4"),
i,
comme ceci est vrai pour tout (4,7) on a bien : (AB)" = BT AT
5.8.3 Inverse et transposée.
Transposée de linverse d’une matrice
Soit A une matrice carrée,
. . . . T . . T\ 1 1\ I
A est inversible si, et seulement, si A est inversible et alors (A ) = (A )
Démonstration : (Remarque : il suffit de montrer l’implication "Si A est inversible alors AT est inversible 0]
Supposons donc que A soit inversible.
On a alors
AAT =1, et AT'A=1I,.
En transposant on obtient
A HTAT =1, e ATAYH =1,
Ainsi, AT est inversible et
(AT)—l _ (A—l)T.
Remarque : La réciproque s’obtient en appliquant ce résultat a AT O

5.8.4 Matrices symétriques, antisymétriques.

Définitions :

Soit A une matrice carrée,

AT =A

A est symétrique, signifie que

A est antisymétrique , signifie que

AT =—-A

Proposition :

Soit A une matrice carrée, si A est inversible et symétrique alors A™' est symétrique.

Un exercice : (exemple ultra-classique d’analyse-synthése)

Montrer que :

Toute matrice carrée peut s’écrire comme somme d’une matrice symétrique et d’une matrice antisymétrique.
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Espaces vectoriels K"
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6.1 Structure vectorielle.

La lettre n désigne ici un entier naturel non nul.

On rappelle que K™ désigne les n-uplets (les n-listes, les suites finies ...) d’éléments de K.

on les note : (x1,x2,...,2n) avec les z; dans K,
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On rappelle la propriété fondamentale :

(T1,%2,...,2n) = (21,28, ...,2,) <= Vi€ {1,2,...,n}, =z =z

Définitions
Sur K" on définit deux opérations :
u=(x1,T2, - ,Tn / / '
.POUI"{ _ /7 /7 ’ /) u+v = (-T1+$17502+x27"',$n+$n)
Uﬁ(xl,x27"'7xn) def
aekK
e Pour au = (az1,az2,: - ,aTy)
u=(z1,T2, " ,Tn) def
Remarques :

e K" muni des deux opérations ci-dessus est un K-espace vectoriel (définition vue en deuzieme année).
e (0,0,...,0) est appelé vecteur nul de K" .

e Dans K", pour u = (z1,22, - ,Zn), onnote: —u=(—z1,—T2," " ,—Tn).

6.2 Sous-espace vectoriel

6.2.1 Définition.

Soit F' un ensemble,

F est un sous-espace vectoriel de K" signifie que :

9 FCK" ®0pcF. OV(a,fB) ek V(uv)eF? au+pveF

Remarques :
e Certains remplacent @ par F' # &.
e Certains remplacent ® par VA € K, V(u,v) € F? u+XMeF
e D’autres remplacent ® par Voo € K,Vu € F, au € F. et V(u,v) € F?, u4wveF.

e Le singleton {Og} est un sous-espace vectoriel de E, c’est d’ailleurs le seul qui contient un nombre fini d’éléments.
(Tous les autres contiennent un nombre infini de vecteurs)
6.2.2 Intersection de sous-espaces vectoriels

Théoréme :

Soient E un K-espace vectoriel et Fy, F> deux parties de F.

Si F1 et F> sont deux sous-espaces vectoriels de F

alors F1 N F5 est un sous-espace vectoriel de E.

Démonstration. (Refaites en deuziéme année)

Théoréme : (Généralisation)

Soient p € N* et Fi, ..., F, des parties de K".
Si Fi, ..., F, sont des sous-espaces vectoriels de K",
p
alors ﬂ F; est un sous-espace vectoriel de K”.
i=1
Démonstration.

Attention : En général, la réunion de deux sous-espaces vectoriels n’est pas un sous-espace vectoriel.

Une condition nécessaire et suffisante : "l'un est inclus dans l'autre” .

6.3 Vect(ug,...,up)

On note E = K".
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6.3.1 Combinaisons linéaires.

Dire qu’'un vecteur v de E est une combinaison linéaire des vecteurs ui,...,u, de E
p
signifie qu'il existe A1, ..., A\, des scalaires tels que : v = g i .
=1

Remarque : Un espace vectoriel est stable par combinaisons linéaires.

6.3.2 Deéfinitions - notations.

Définition.
Soit (u1,...,up) une famille de p vecteurs de E,
On note Vect(ui,...,up) Pensemble des éléments de E qui sont combinaisons linéaires des vecteurs
ULy ..., Up-

P
Vect(ul, ey up) = { Z )\iui
i=1

p
(Al,...,)\p)GKp} ouencore—{xEE ‘ H(Al,...,)\p)eK"x:Z Aitt; }
=1

p
Pour z € E, =€ Vect(ui,...,up) <= IF(A1,..., ) €K": x:Z Aitt;
i=1

6.3.3 C’est un sous-espace vectoriel.

Proposition : lPour Ui, ..., up des vecteurs de E, Vect(ui,...,up) est un sous-espace vectoriel de E.

Démonstration. On note l F = Vect(u1, ..., up) ‘ ol u1, ..., up sont des vecteurs de E

e F est un K-espace vectoriel et les u; sont dans F donc F' C E.

p
oOE:ZOUk donc Og € I

k=1
P P

e Soient v = Z apu et vo = Z/Bkuk deux vecteurs de F' et A1, A2 deux éléments de K.
k=1 k=1

p p
A1+ Aova = /\1Zakuk+/\2 Z/Bkuk
k=1 k=1

p P
= Z Araguk + Z A2 kUK
k=1 k=1

P
= Z()\lakuk + A2Bruk)
k=1
p
= Z()\lak + X2 fBk)uk

k=1
c F

En conclusion : F' est un sous-espace vectoriel de E.

Remarques :
e Vect(ui,...,un) est le plus petit sous-espace vectoriel de F contenant les vecteurs (u1,...,un)
e Vect(ui,...,un) est appelé sous-espace vectoriel engendré par les vecteurs w1, ..., un.

e (’est un autre moyen de montrer qu’une partie de F est un sous-espace vectoriel

6.3.4 Opérations élémentaires.

On appelle opérations élémentaires sur la famille (u1,u2,...,um) les transformations :
e Permuter deux vecteurs : u; +— u;
e Multiplier un vecteur par un scalaire A non nul : u; +— Au;
° Ajouter un vecteur a un autre vecteur : wu; <— u; + u;

On combine souvent ces opérations. Par exemple on fait souvent des transvections : u; — u; — au; avec i # j

Propositions
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Soit (u1,...,un) une famille de vecteurs de E  on note : F = Vect(ui,uz,...,Un).
©® On ne modifie pas F' en changeant ’ordre des u;.
® On ne modifie pas F' par des opérations élémentaires sur les u;.

® On ne modifie pas F' en supprimant Og s’il est dans la liste des u;.

® On ne modifie pas F' en ajoutant & un vecteur u; une combinaison linéaire des autres vecteurs.

Démonstrations.

6.3.5 Familles génératrices.

Définition :
Soit F' un sous-espace vectoriel de K".
Soit (w1, u2,...,us) une famille de vecteurs de E
Dire que (u1,u2,...,un) est une famille génératrice de F signifie que, F' = Vect(u1, ..., un)
Remarque : En pratique lorsque (u1,us,...,u,) € F",
(u1,u2, ..., u,) est une famille génératrice de F si et seulement si, Vv € F,3I(A1, ..., \p) € K" : v = Z AUk

k=1

6.3.6 Bases canoniques.
La famille (eq,...,ey) définie par :
er =(1,0,...,0), e2=1(0,1,0,...,0), ..., e, =(0,...,0,1)

est appelée base canonique de R" ou C".

n
Remarque. Pour tout u = (1, ...,x,) € K", U= Zxkek
k=1

6.4 Familles libres.

On note E = K".

6.4.1 Deéfinition.

Définition :
Soit (u1,u2,...,up) une famille de vecteurs de E,
dire que (u1,us,...,up) est une famille libre signifie que,

P
quel que soit (A1,...,Ap) € KP, si Z)\kuk =0g alors Vk € [1;p], A =0
k=1

Remarques :

P
e La famille est liée lorsqu’il existe (A1,...,Ap) # (0,...,0) tel que Z Arur = 0g
k=1

P
o (u1,...,up) est libre si, et seulement si, V(A1,...,)p) € K?, Zx\kuk =0 < Vke[l;p], \u =0
k=1

6.4.2 Identification.

Théoréme (Unicité de l’écriture sur une famille libre. Identification.) :

Soient (u1,us2,...,up) une famille de vecteurs de E, (a1, az,...,a,) € KP et (b1,bo,...,b,) € KP.
Si (ui,us,...,up) est libre alors on a I’équivalence :
aiul + asus +--~—|—apup :b1u1 —|—b2U2—|—-"—|—bp'up < (al,ag,...,ap) = (bl,bz,...,bp)
En effet :

aiul + auz + -+ apup = biui + bous + - - + bpup < (CLl — bl)ul + (a2 — bg)UQ —+ -+ (ap — bp)up =0g
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6.5 Bases.
On note £ = K"

6.5.1 Definition d’une base.

Définition :

Soient F' un sous espace vectoriel de E, wui,...,up, des vecteurs de F.
Dire que (u1,...,up) est une base de F signifie que,

(u1,...,up) est une famille libre et génératrice de F.

En effet : Par définition (d’une famille génératrice) (ui,...,up) est une famille génératrice de Vect (u1, ..., up)

Remarques :
e Si (u1,...,up) est une famille libre alors c’est une base de Vect (u1,...,up).

e La base canonique est une base de K".

6.5.2 Caractérisation d’une base.

Théoréme :
Soient w1, ..., u, des vecteurs de F,
(u1,...,un) est une base de FE si, et seulement si,
n
pour tout vecteur v de E, il existe une unique (z1,...,2,) € K" tel que : v = Z TrUk
k=1
Démonstration.
Rapidement.
n
D’une part (u1, ..., un) est génératrice si, et seulement si, Vo € E: I(A1,...,\n) € K" 1 v = Z AUk
k=1
existence
D’autre part (u1,...,u,) est libre si, et seulement si,
n n
VAL o An) €K™ (AL n An) €KY, Y D hur = ) Nuw = (A1, ooy An) = (AL,
k=1 k=1
unicité
On a bien

(u1, ..., un) est libre et génératrice si, et seulement si, Vv € E: J(A1,...,\n) € K" 1 v = Z)\kuk
k=1

existence et unicité

6.6 Coordonnées dans une base.
On note £ = K".

6.6.1 Deéfinition.

Définition :

B = (e1,...,en) est une base de E,

a chaque vecteur v de F¥ on peut associer I'unique matrice : telle que : v =x1e1+ - -+ Tnen
Tn

Cette matrice est appelée : matrice colonne des coordonnées de v dans la base B

x1
On note : Coordg(v) =

Tn
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Z1

Remarque : Coordp(v) = = v=ux1e1+ -+ Tnen

6.6.2 Application v+ Coordg(v)

Proposition :

Si B = (e1,e2,...,en) est une base de E alors

lapplication ® : E — #,,1(K) qui & v associe Coords(v) est un isomorphisme.

En effet : ® est linéaire et bijective.
e Linéaire : V(a, 8) € K*,¥Y(u,v) € E*, ®(au+ fv) = ad(u) + A& (v)

n

Siu= Zxkek et v = Zykek alors au + fv = Z(awk + By )ex

k=1 k=1 k=1
azi + By z1 Y1
donc Coordg(au + fv) = =al| : |+8| : | =aCoords(u)+ BCoords(v)
azn + Byn Tn Yn
e Bijective : VX € #,1(K),3ue E: d(u) =X

Le théoréme de 6.5.2 donne :

1 n
tout élément . de Ay ,1(K) posséde un et un seul antécédent par @ : le vecteur u = Z Trek
. k=1
Proposition :
Soient # une base de E et u1, ... up des vecteurs de F.

© Pour tout v € E, v € Vect(uy,...,up) <= Coordg(v) € Vect(Coordg(u1), ..., Coordg(uy))

O (ui,...,up) est libre si, et seulement si, (Coordg (u1),...,Coords(uy)) est libre.

En effet : Comme Coordg(-) est un isomorphisme on a

v=MXAui+ -+ Au, < Coordg(v) = A\1Coordg(u1) + - - + A\pCoord g (up) ce qui permet de montrer @

Arur + -+ Apup = 0p <= A1 Coordg(ui) + - -+ + A\pCoord e (up) = Onx1 ce qui permet de montrer @

6.6.3 Matrice d’une famille de vecteurs dans une base.

Définition (Matrice d’une famille de vecteurs dans une base) :

Soit & = (e1,...,en) une base de E, a chaque famille de vecteurs (v1,...,vn) de E on peut associer 'unique
matrice de M de #y,m(K) telle que : pour tout j € [1;m], la j-iéme colonne de M est Coordg (v;).
Cette matrice est la matrice de la famille de vecteurs de (vi,...,vy,) dans la base B.
On la note : Matg (v1, .. .,Vm)
Remarques :

e On peut résumer avec la relation.

Matg(vi,...,0m) = (Coord@ (v1) ’ ’ Coord g (’Um)>

e Multiplication par une matrice colonne :

1

Matg (v1, ..., Vm) = Zkaoorng (vk)

k=1
Tm
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T

Matgz(vi, ..., Um) = Coord g (Z :ckvk>
- k=1
Soient A € My, »(R) et X € Mp1(R).
a1 v Alp 1
AX =
n,1  *t Gnyp Tp

» [ 01T

=1 L

Qn,jTj

P ai,j
—

! an,j

l AX est une combinaison linéaire des colonnes de A ‘

6.7 Dimension d’un sous-espace vectoriel
On note £ = K".

6.7.1 Deéfinition.

Théoréme et définition

Soit F' un sous-espace vectoriel de E différent de {0z }.
O F posséde au moins une base.
@ toutes les bases de F' ont le méme nombre de vecteurs.
© Le nombre de vecteurs d’une base de F' est appelée dimension de F'.
on note dim(F’) la dimension de F'.

Remarques :
o dim(K") =n (La base canonique est une base formée de n vecteurs)
e L’espace vectoriel {Og} a par convention une dimension nulle. dim ({0g}) = 0.
(Sa base est la famille vide)
Théoréme.

Soient E un espace vectoriel de dimension finie et (u1, ..., up) une famille de p vecteurs de E.

Si (u1,...,up) est libre alors p < dim(E).

Démonstration :
Soit (u1, ..., up) une famille libre de vecteurs d’un espace vectoriel E de dimension n.

(On note % une base de F)
on a donc : (définition de la liberté)

P
Y(z1,...,2p) € KP, Zxkuk:OE <~ (z1,...,2p)=(0,...,0)

k=1

ce qui donne dans la base £ : en notant M = Matg(u1,...up)
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V(z1,...,2p) €K’, M

Il
—
)
B
8
il
<
I
—
=
\'O
=

Tp 0

donc le systéme M X = 0 a une unique solution et ainsi il a autant ou plus d’équations que d’inconnues.
(Voir cours sur les systémes linéaires.)

autrement dit .

6.7.2 Compléter une famille libre ou extraire d’une famille génératrice.

Théoréme.

Soit F' un sous-espace vectoriel de K".

O De toute famille génératrice de F' on peut extraire une base de F'.

@ Toute famille libre de F' peut étre complétée en une base de F'.

Remarques : o Une famille génératrice d’'un sous-espace vectoriel de dimension p a au moins p vecteurs.

e Une famille libre d’un sous-espace vectoriel de dimension p a au plus p vecteurs.

6.8 Famille libre, famille génératrice et dimension.

n désigne ici un entier naturel non nul.

6.8.1 Famille génératrice en dimension n.

Théoréme :

Soit F' un sous-espace vectoriel de K".

Si F' est dimension p, toute famille génératrice de F' formée de p vecteurs est une base de F.

ZF est génératrice de F'
Rédaction type : On a montré que Z contient p vecteurs donc .Z est une base de F'.
dim(F) =p

En effet.

6.8.2 Famille libre en dimension n.

Théoréme :

Soit F' un sous-espace vectoriel de K".

Si F' est dimension p, toute famille libre de F' formée de p vecteurs est une base de F'.

% est une famille libre
Rédaction type : On a montré que Z contient n vecteurs de E donc Z est une base de E.
dim(E) =n

En effet.

6.8.3 Dimension et sous-espace vectoriel.

Théoréme :

Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de K",
O Si FCG alors dim(F) < dim(G)

® [FC(Getdim(F)=dim(G)] < F=G

Démonstration.
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6.9 Systémes linéaires homogénes et dimension.

Soit M une matrice de .4 »(K), on s’intéresse ici a la résolution du systéme linéaire M X = 0.
p équations et n inconnues.

Rappels :
L’algorithme du pivot de Gauss permet de réduire le systéme M X = 0 en un systéme échelonné T'X = 0.
Le nombre de lignes non nuls de T'X = 0 est égal au nombre d’inconnues principales noté r.

. . C’est le rang du systéeme
Le nombre d’inconnues secondaires vaut n — r. ( 9 Y )

Théoréme.

L’ensemble des solutions du systéme M X = 0 est un sous-espace vectoriel de dimension n — r. ‘

Démonstration :

Conseil général : N'utilisez ce théoréeme uniquement si vous étes sar de vous et que cela est nécessaire.

Théoréme.

S’il y a strictement plus d’inconnues que d’équations (n > p)
alors le systéme M X = 0 a une infinité de solutions.
Si (0, ...,0) est Punique solution de M X = 0,
alors il y a autant ou plus d’équations que d’inconnues (n < p).

6.10 Rangs.
E=K"

6.10.1 Rang d’une famille de vecteurs.

Soit p un entier naturel non nul.

Définition.

Pour (u1,...,up) une famille de p vecteurs de E.

rg (u1, u2, . .., up) = dim (Vect (u1,uz, ..., up))

Remarque : On ne change pas le rang en faisant des opérations élémentaires sur les vecteurs.

Théorémes

Soit .# une famille de vecteurs de E

O g (&) est égal au nombre de vecteurs de .#.  si, et seulement si, .# est libre

@ rg(F)est égal an. si, et seulement si, F est génératrice de E.

F t égal bre d t de & . .
{ 1g (F) est égal au nombre de vecteurs de si, et seulement si, % est une base de E.

et est égal a n

Démonstration.

6.10.2 Rang d’une matrice.

Définition. (Définition du rang d’une matrice)

Soit M une matrice de Ay m(K),
On appelle rang de la matrice M, la dimension de I’espace engendré par les colonnes de M.

Notation : on note rg(M) le rang de la matrice M.

Théorémes

O Pour toute matrice M de #n,m(K), rg (MT> =rg(M).
® Pour toute matrice M de #,(K), rg(M)=n si, et seulement si, M est inversible.
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Démonstration.

Remarques :
e Le rang d’une matrice est (aussi) la dimension de l’espace engendré par ses lignes.
e On ne modifie pas le rang d’une matrice en faisant des opérations élémentaires sur ses colonnes et ses lignes.
e Si M e M, p(K) alors rg(M) <netrg(M)<p ( ou encore rg(M) < min(n,p) )

e On obtient ce rang en appliquant ’algorithme de Gauss sur les lignes ou sur les colonnes de la matrice.

6.10.3 Matrices et familles de vecteurs.

Proposition.
Soient (u1,us2,...,up) une famille de vecteurs de E et % une base de E.
rg (w1, ug,...,up) =18 (Matgg(uht@, o ,up) )
Démonstration :
Théorémes.
Soient (u1,usz,...,upy) une famille de vecteurs de £ et % une base de E.
On note M = Mat@(ul, U2, ... ,up)
O (u1,us2,...,up) est libre si, et seulement si, rg(M) =n
O (u1,usg,...,up) est génératrice si, et seulement si, rg(M) =dim(E)
© (u1,us2,...,up) est une base de E si, et seulement si, M est inversible.
Démonstration :

6.10.4 Rang d’un systéme.

Définition :

Le rang d’un systéme est le nombre d’inconnues principales aprés réduction par 'algorithme du pivot de
Gauss.

Proposition :

Soient M € Mpm(K), B € Mp1(K) et X lesystétme MX =B

rg(M) = rg(¥)
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Application linéaires
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7.1 Applications linéaires.

Dans ce cours £ = K? et FF = K" désignent deux espaces vectoriels quelconques sur K. (K =R ou C)

7.1.1 Définitions et vocabulaire.

Soit f une application de E dans F'.

Dire que f est une application linéaire signifie que :

V(a, B) € K2, V(u,v) € E?, f(au+ pv) = af(u) + Bf(v)

Vocabulaire et notations :
e On note : Z(E, F) lensemble des applications linéaires de E dans F.
e (Lorsque F' = K). On appelle forme linéaire sur E les applications linéaires de E dans K.

e (Lorsque F' = E). On appelle endomorphisme de E les applications linéaires de E dans E.
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e On note Z(F) l'ensemble des endomorphismes de E.
e Les applications linéaires bijectives sont appelées isomorphismes.
e Les endomorphismes bijectifs sont appelés automorphismes.

e On note GL(E) ’ensemble des automorphismes de E. (Groupe Linéaire)

Des cas particuliers importants.
L’application nulle de E dans F' est linéaire.

L’application identité de E est un endomorphisme de E. (c’est méme un isomorphisme)

7.1.2 Propriétés.

Propositions :

© Si f est linéaire de E dans F, on a alors :  f(0g) = 0p

® Si f est linéaire de E dans F,

pour tout (u1,...,un) € E™ et (A1,...,A\) €K", f <Z /\iui> = Z)\Zf(ul)
=1 =1

Démonstration :
05Sifec Z(E F),onaVY(a,pB) e K’ Y(u,v) € E*, f(au+pBo)=a.f(u)+B.f(v)
donc en particulier f (0.0g +0.0g) = 0.f(0g) + 0.f(0g) et comme 0.f(u) = OF il vient

lsi f est une application linéaire de E dans F' alors f(0g) =0 ‘

® On suppose que f est linéaire de E dans F,
pour chaque entier n on note : &, la proposition :

pour tout (u1,...,un) € E" et (M,..., ) €K™, f (Z )\iui) = Z)\if(ui)
i—1 i—1

montrons par récurrence sur n que pour tout entier n > 2, 42, est vraie.
e Pour n = 2,

La proposition est vraie, c’est exactement la définition d’une application linéaire.

e Soit n > 2 tel que &2, est vrale,
Soient (u1,...,Unt1) € E™ et (M, .e oy dng1) € KnJrl,

n+1 n
f (Z Aiui) = f <Z Aiui + /\n+1un+1>
i=1 i=1

= f (Z )\Z'LL2> + /\n+1f(un+1) car f S .,(Z(E, F)

=1

= Z/\if(ui) + Ant1f(Un+t1) en utilisant £,
=1

n+1 n+1
f (Z )\iui> = Z A f (us) on a bien &, 41
i=1 i=1
On a bien montré que pour tout entier n > 2 :
pour tout (u1,...,un) € E™ et (A1,..., ) €K", f <Z/\Zul> :Z)\if(ui)
=1 =1

Remarque :

Pour démontrer qu’une application de F dans F' n’est pas linéaire, on montre au choix :
0 f(0g) #0r
® En prenant o = . dans K et w=_ . dans E, ona f(au)# af(u)

® En prenant u = dans F et v = dans E, on a f(u+v) # f(u) + f(v)
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7.2 Opérations et applications linéaires.

7.2.1 Combinaison linéaire.

.. . E N o . .
Des précisions sur l’espace vectoriel F~ ot E et F' désignent deux espaces vectoriels.

Définition :
Pour f une application F dans F' et « un scalaire on définit les applications :

af: E — F f+g9: E — F
u — of(u) u — f(u)+g(u)

Remarques :
e On admet que F'* muni de ces deux lois est un espace vectoriel.

e Le vecteur nul de FZ est la fonction nulle, plus précisément c’est 'application £ — F
u — Of

Théoréme :

Soient f et g deux applications de E dans F,
Si f et g sont dans Z(E, F) et a et § deux scalaires alors af + g € Z(E,F) .

Démonstration :
Soient (o, 8) € K® et (f,g) € L(E, F)?, on note h = af + Bg,
Soient (X, u) € K? et (u,v) € E?,

h(Au+ pv) = af(du+ p) + Bg(Au + pov) (Définitions des opérations ci-dessus)
= aAf(u) + apf(v) + Brg(u) + Bug(v) (f et g sont linéaires)
= AMaf(u) + Bg(w)) + plaf(v) + Bg(v))
= Ah(u) + ph(v)

donc h=af +pg e Z(E,F)

On a bien démontré que : lsi feZEF)etge L(E,F) alors af + Bg € f(E,F)‘

Remarque :

Plus généralement : Toute combinaison linéaire d’applications linéaires est une application linéaire.

Si pour tout k € [1;n], A\ € Ket fr € L(E,F) alors Z)xkfk € Z(E,F)

k=1

7.2.2 Composition.

Théoréme :

Soient E, F' et GG trois espaces vectorielset f: E— Fetg: F — G.
Si feZ(E,F) et ge Z(F,G) alors gofeZ(EQG)

Démonstration :
On suppose f € Z(E,F) et g € Z(F,GQ),
Soient (a, ) € K et (u,v) € B,

go flau+pBv) = glaf(u)+Bf(v)) car f € Z(E, F)
= ag(f(w)+Bg(f(v)) car g € Z(F,G)
= agof(u)+pBgo f(v)

donc go f € Z(E,G)

Remarque : Plus généralement : Toute composée d’applications linéaires est une application linéaire.
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7.2.3 Réciproque d’un isomorphisme.

Théoréme :

‘ La réciproque d’une bijection linéaire est linéaire.

Démonstration :
On suppose connaitre f une application linéaire bijective de E dans F’

Soient (vi,v2) € F? et (a1, 0) € IF2,
comme f est bijective on peut définir u; = fﬁl(vl) et us = fﬁl(vg),

ce qui nous donne : v1 = f(u1) et va = f(u2).

f a1 +aov) = N f(ur)an f(uz))

= f_l(f(alul + aguz)) car f est linéaire

= iUl + asus carfflof:IdE
= Cklfil(’l)l) +a2f71(’02)

Ce qui achéve la démonstration

Autrement dit sachant que la réciproque d’une bijection est une bijection :

Si f est un isomorphisme de E dans F alors f~' est un isomorphisme de F' dans E.

7.3 Noyau et Image.

7.3.1 Définitions.

Définition :

Etant donné une application linéaire f : £ — F', on appelle :
e noyau de f, le sous-ensemble de E suivant : ker(f) ={u € E | f(u) =0r}
e image de f, le sous-ensemble de F suivant : Im(f) ={ f(u) | v € E}

Remarques :
eker(f)CE et Im(f)CF.
e ker(f) est 'ensemble des antécédents de Or par f. Im(f) est 'image directe de E par f.
elm(f)={veF|FueE: fluy=v}
e Si f est I'application nulle alors Im(f) = {0r} et ker(f) = E.
e Si f est I'application identité de E alors Im(f) = E et ker(f) ={0g}.

7.3.2 Propriétés.

Théoréme :

Si f est une application linéaire de E dans F alors :

O ker(f) est un sous-espace vectoriel de F @ Im(f) est un sous-espace vectoriel de F.

Démonstrations :
O o ker(f) CE,

e f(0g) =0 donc Og € ker(f)
e Soient (o, B) € K* et (u,v) € ker(f)?,

floutBv) = af(u)+Bf(v) car f € Z(E, F)
= olr + B80F car u,v € ker(f)
= O

donc  au + B € ker(f)

En conclusion : lker( f) est un sous-espace vectoriel de E
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B e Im(f) CF,
e 0p = f(0g) donc Or € Im(f)
e Soient (o, B) € K* et (v1,v2) € Im(f)?,

on note v1 = f(u1) et va = f(u2) avec ui,uz € E,
avr + 6112 = af(U1) + Bf(UQ)

flaur + Bus) car f € Z(E,F)
Im(f)

m

En conclusion : lIm( f) est un sous-espace vectoriel de F ‘

7.3.3 Image et surjectivité.

Proposition : l Pour f € L(E, F), f est surjective si, et seulement si, Im(f) = F‘

Théoréme :

’Soit f€eL(EF), Si(e1,---,en) est une base de E alors, Im(f) = Vect(f(e1),--, f(en)).

Démonstration 1
Raisonnons par double inclusion

Sachant que pour tout ¢ € [1,n], f(e;) € Im(f) et que Im(f) est un sous-espace vectoriel de F,
on a bien Vect(f(e1), -, f(en)) C Im(f)

Soit y € Im(f), on note y = f(z) avec x = inei,
i=1

n
comme f est linéaire, il vient y = Zzif(ei), et ainsi y € Vect(f(e1), -, f(en))
i=1

on a bien Im(f) C Vect(f(e1), -, f(en))

En conclusion :

[Tm(f) = Vect(f(er), -, f(en))]

Démonstration 2 : Une autre démonstration plus efficace mais moins élémentaire.

Im(f)

{f(u) [uecE}

{f <Z.’L’i€i> | (z1,...,2,) € K" }

{zn:xif(ei) | (x1,...,2n) € K" } ( car f est linéaire )
k=1

Vect(f(e1), -, f(en))

7.3.4 Noyau et injectivité.

Théoréme :

Soit f une application linéaire de E dans F',

f est injective si, et seulement si, ker(f)={0g}

Démonstration 1 (Faite au tableau)

On suppose que f est injective.

Pour x € E,
z €ker(f) < f(z)=0r
—  [f(=)=f(0g)
— z=0g (car f est injective)

donc ker(f) = {0} B
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Remarque : au tableau, nous n’avons pas fait un raisonnement par équivalence.

On suppose que ker(f) = {0g}.
Soient (z1,z2) € E*> tel que  f(z1) = f(x2),
on a alors : f(z1) — f(z2) = 0p, et comme f est linéaire il vient f(z1 — z2) = OF
d’ou (z1 — z2) € ker(f) et en utilisant I’hypothése ker(f) = {Og} il vient z; — 22 = 0p

ou encore ri = Ts.

donc f est injective [ B

Démonstration 2
Une autre approche par équivalence : (ce n'est pas la démonstration "classique” que j’ai faite au tableau.)

f est injective [V(u,v) €E’ flu)=f() < u= U}
V(u,v) € B, f(u) — f(v) = 0p <= u= v}

Y(u,v) € B°, flu—v)=0p <= u—v= OE] car f linéaire

Vue B, f(u)=0p < u:OE]

o

Yu e E, ué€ker(f) < uzOE]
ker(f) = {0g}

rr 1111

| f est injective si, et seulement si, ker(f) = {05}]

7.4 Image d’une base.

Soient F et F' deux K espaces vectoriels de dimension finie.

Théoréme :

Soit Z = (e1,e2,...,6en) une base de E ,
quel que soit (v1,v2,...,v,) une famille de vecteurs de F, il existe une et une seule application
linéaire f de E dans F vérifiant :

Vi€ [L;in], fle:) =

Autrement dit : Une application linéaire est entiérement définie par I'image d’une base.
Ezxtrait du programmme : "Détermination d’une application linéaire par 'image des vecteurs d’une base."

Démonstration : (ce qui a été fait au tableau)
n

n
Idée : Comme f est linéaire alors si u = Z z;e; alors f(u) = Z zif(ei)
k=1 k=1
La seule connaissance des coordonnées de u et les f(e;) permet de calculer f(u).

Existence : L’application suivante convient : (ie : elle est linéaire et vérifie Vi f(e;) = v;)

f: E — F
n 1
u — invi ol = Coord g (u)
k=1 .
n
Au tableau j’ai défini f: E — F c’est une autre approche mais c’est peut-étre plus simple avec les v;.

u — i xi f(eq)
k=1

Unicité : Supposons connaitre deux applications fi et fa qui conviennent.
(ie : elles sont linéaires et vérifient Vi f(e;) = v;)

n
Soit w € E, on note u = E Tieq,
i=1
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= Zmiﬁ(ei) car f1 € Z(E,F)
i=1
= Zl’if2(€i) car fi(e;) = fa(ei) = v;
= f (i%‘&') car fo € Z(E,F)
i=1
= fa(u)

Donc Yue E, fi(u)= fa(u) donc fi=fe B
Remarque :
Cette partie de la démonstration a €été présentée différemment au tableau, seule la présentation est différente.

7.5 Représentation matricielle.

Onnote E =K’ et F =K"

On notera si nécessaire : p = dim(E), %& = (e, ..., ep) une base de E, n = dim(F), &’ = (e, ..., e},) une base de F.

7.5.1 Matrice d’une application linéaire.

Définition

Soient % = (e1,...,ep) une base de £, %’ une base de F et f € Z(E, F),

on appelle matrice de f dans les bases % et %' la matrice (notée : Matg, g/ (f) )

Mat g, g (f) = Matg: (f(e1), ..., f(ep)) ou encore Matg (f(£))

Remarques :
o La matrice Matg g/ (f) dépend du choix des bases % et %'
e On dit que la matrice Matg g/ (f) représente f dans les bases % et %'
e Lorsque f est un endomorphisme de F et que & = %’ on note : Mat g, g (f) = Matg(f).

e La matrice de 'application nulle est la matrice nulle.

Hllustration permettant de retenir la définition.

/()
fe)  fle)  fle)
g

SN—— SN——
1 4
. . ’
— €1
Mat s (f) = o sele
— el

Théoréme :

Pour % une base de E et %’ une base de F' (deuxz bases fizées)
Papplication f +—— Matg g/ (f) est une bijection de .Z(E, F') dans 4y ,(R)

En effet : Une application linéaire est entiérement définie par I'image d’un base.

Remarques :
© Pour montrer que f = g, il suffit de montrer que pour des bases & et %' quelconques,

Mat g,z (f) = Mat ez, 2 (g)

® On peut définir une application linéaire en donnant sa matrice dans deux bases quelconques.

Relation importante au centre du cours de deuxiéme année :
Pour f € £(E,F), % une base de E et %’ une base de F.

Yu € E, Coordg (f(u)) =Matg g (f) Coords(u) ‘
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7.5.2 Matrices et opérations.

Matrice d’une combinaison de deux applications linéaires.

Théoréme

Soient % une base de E et %’ une base de F,
Pour tout (f,9) € Z(E, F)2 et pour tout (a, 8) € K? on a :

Mat g, gz (of + Bg) = aMat gz, 2/ (f) + BMatz, 2/ (9)

Démonstration : (En deuzriéme année)

Matrice de la composée de deux applications linéaires.

Théoréme

Soient %1 une base de E, %> une base de F' et 3 une base de G,

Pour tout f € Z(E,F)et g€ L(F,G) ona: Matg, a,(90 f) =Mate, =,(9) Mate, =, (f)

Démonstration : (En deuziéme année)

Matrice de la réciproque d’une application linéaire bijective.

Théoréme

Soient Z# une base de E, %' une base de F' et f une application linéaire de F dans F.
f est bijective si, seulement si, Matg g/ (f) est inversible

et alors :
Mat g, (f ") = (Mateg, s/ (f))

Démonstration : (En deuziéme année)

7.6 Rang d’une application linéaire.

Soient E et F' deux K espaces vectoriels de dimension finie. On note p = dim(E) et n = dim(F).

7.6.1 Définition.

Soit f une application linéaire de F dans F,

on appelle rang de I'application linéaire f Ientier naturel noté rg(f) et défini par :

rg(f) = dim (Im(f))

7.6.2 Lien avec les autres notions de rang.

On note & = (e1,e2,...,ep) une base de E et %’ une base de F.

rg(f) = dim(Im(f))

dim (Vect (f(e1), f(ez), ..., f(ep)))

rg (f(e), flez), ..., f(ep))

rg (Coord g (f(e1)), Coordg (f(e2)), ..., Coordg: (f(ep)))
rg (Matg (f(e1), f(ez), ..., f(ep)))

= rg(Matg, z (f))
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7.6.3 Théoréme du rang

Théoréme :

Soient £ un K-espace vectoriel de dimension finie et F' un K-espace vectoriel quelconque

Vf e Z(E,F), rg(f) + dim(ker(f)) = dim(E)

Démonstration : (En deuzriéme année)

7.6.4 Caractérisation des isomorphimes

Théoréme :

Soient E et F deux K-espace vectoriel de dimension n et f € Z(E, F)

f est bijective si, et seulement si, rg(f) =n

En effet :

e D’une part le théoréme du rang donne dim(ker(f)) = 0 donc f est injective.

e D’autre part Im(f) C F et dim(Im(f)) = dim(F') donc Im(f) = F et ainsi f est surjective.
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Probabilité sur un univers fini.

Plan du chapitre

8.1 Probabilité sur un univers fini. . . . . . . . . ... 113
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8.1.2 Probabilité. . . . . . . . e 114
8.2 Conditionnement et indépendance. . . . . . . . .. .. Lo Lo 116
8.2.1 Probabilité conditionnelle. . . . . . . . . .. oL 116
8.2.2 Evénements indépendants. . . . . . .. ..o oL 118
8.2.3 Expériences indépendantes. . . . . . ... oL 119

8.1 Probabilité sur un univers fini.

8.1.1 Vocabulaire des événements.

Espace probabilisable.

Pour décrire une expérience aléatoire (&) on commence par choisir un ensemble représentant l’ensemble des résultats de
cette expérience.

L’ensemble des résultats possibles est appelé I'univers (souvent noté )
Les parties de 'univers sont appelées les événements. (noté (1))

Le couple (Q, Z2(Q2)) est appelé espace probabilisable associé a (&).

Vocabulaire et opérations sur les événements.

A : ’événement contraire de A, @ : I’événement impossible, € : I’événement certain.
Les événements formés d’un élément (les singletons) sont les événements élémentaires.
On note parfois (A et B) 1’événement AN B et (A ou B) l’événement AU B.
Dire que A et B sont incompatibles signifie que AN B = @.

Pour w un résultat et A un événement, "w € A” se dit : "w réalise A".

Propriétés :

Soient A, B et C des événements,

=0 V=0 AN =0 AUug=A AUB=BUA ANB=BnNA

||

=A AN(BNC)=(AnNnB)NC AU(BUC)=(AuB)UC

Complémentaires d’une union et d’une intersection : (Lois de De Morgan)

ANB=AUB AUB=ANB
Distributivités :

AN(BUC)=(ANB)U(ANC) AUu(BNC)=(AuB)N(AUQO).
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Systéme complet d’événements.

Définition :

Soient n un entier naturel non nul et A, As, ..., A, des événements.

Dire que (A1, A2, ..., Ay,) est un systéme complet d’événements signifie que :
n

® JAv=2 @ VY, €l,n]?, i#£j—=ANA; =0
k=1

2 a 2 incompatibles

Remarques :

- Lorsque (A1, Aa, ...
Ay, As, ..

A,

- Dans le secondaire on parle plutét de partition.

- On dit aussi que Ai, Aa, ..., A, forment un systéme complet d’événements.

8.1.2 Probabilité.

Espace probabilisé.

Définition :

Soit © un ensemble fini non vide.
On appelle probabilité sur (2, 22(Q)) (ou plus simplement sur §0), une application P qui a toute partie
de 2 associe un nombre réel et qui vérifie :

OvVAc 2(Q), 0<P(A)<1l @ PQ)=1

® Pour tout (A,B) € (2(R))*, si ANB =g ,alors P(AUB) =P(A) + P(B)

Remarques :

e Le triplet (2, 22(Q2),P) est alors un espace probabilisé fini

o« P: 2(Q) — [0,1]
A +— P(A)
o P(@)=0. En effet : En prenant A = B = @ on obtient la relation : P(@) = P(2) + P(2)

e On parle aussi bien de loi de probabilité que de probabilité.

e Dire que A est négligeable pour la probabilité P signifie que P(A) = 0.

e Sur un méme espace probabilisable, on peut définir plusieurs probabilités.

Probabilité et opérations sur les événements.

Théoréme :

Soit m un entier naturel non nul et Ay, As, ..., A, des événements de (Q, Z(Q)).

Si Ay, Aa, ..., A, sont deux & deux incompatibles alors P <U A¢> = E P(A;)
i=1
=1

Démonstration.

On fixe un n dans N* et on considére A, As, ...

, An) est un systéme complet d’événements, les résultats se répartissent dans les différents événements

(Cest l’occasion de voir la rédaction d’un raisonnement par récurrence finie. Simple mais rarement utilisé).

k k
Montrons par récurrence (finie) sur k que :  pour tout k € [1;n], P <U Ai) = E P(A;)
= =1

e Pour k=1,

P <O Ai> =P(A;) et ZP(Ai) =P(A1)

La propriété est vraie pour k =1

, An, n événements de €2 que I'on suppose deux & deux incompatibles.
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k
e Soit k € [1;n—1] tel que IP’(U ) ZP(Ai),

k+1 K k
On sait que P (U Ai) ((U ) U Ak+1>. Or les événements U A; et Agy1 sont incompatibles car on a supposé

i=1 i=1
k+1
que les A; sont deux & deux incompatibles, on en déduit que P (U Ai) =P <U A; ) + P(Ak+1), et enfin en utilisant
i=1

k+1 k+1
Ihypotheése de récurrence on obtient bien : P (U Ai> = E P(A;)

e En conclusion : Vk € [1;n], P < ) E P(A;), et en particulier on a bien : | P (U Ai> = E P(A;
i=1
i=1

Une autre rédaction de cette démonstration :

Montrons par récurrence sur n que :

Si Ay, Aa, ..., A, sont n événements deux & deux incompatibles alorsona: P (U AZ-) = E P(A;)

e Pour n = 1, on considére A; un événement quelconque,

<U A ) =P(A;) et ZP(Ai) =P(A1)

i=1
La propriété est vrai pour n =1
e Soit n € N tel que la propriété est vraie au rang n,

on considére A1, Aa, ..., Ant1, n+ 1 événements 2 & 2 incompatibles,

n+1 n
Orlsaﬂ;que : P (l\J‘Ai> _'P)(:<LJA¢) U‘4n+1>.
=1 i=1

Or les 2 événements U A; et A,i1 sont incompatibles car on a supposé que les A; sont deux & deux incompatibles,
i=1

n+1 n
on en déduit que P (U Ai> =P (U Ai> + P (An+1) et en utilisant ’hypothése de récurrence on obtient bien :

i=1
n+1 n+1
P<U Ai) = E :]P’(Ai)
=1
=1

e En conclusion :

Vn € N, Si Ay, Ag,..., A, sont n événements deux a deux incompatibles alors on a : P (U A¢> = E P(A;)

Conséquence.

Si (A1, As,...,A,) est un systéme complet d’événements alors E P(A;) =1

g=1l

Proposition :

VAe 2(Q), P(A)=1-PA) |

En effet : A et A forment un systéme complet d’événements donc P(A) + P (Z) 1

Théoréme :
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® Y(A,B) e (2(0)?, P(AUB)=P(A)+P(B)—-P(ANB)

® Y(A,B,C) e (2(0)°,

P(AUBUC) =P(A) + P(B) + P(C) —P(ANB) —P(ANC) —

P(BNC)+P(ANBNC)

Démonstration :

© On a deux réunions disjointes : B = (AN B)U (AN B) et AUB=AU(ANB)

on en déduit : P(B) =P(AN B) +P(AN B) et  P(AUB)=P(A)+P(ANB)

ces deux égalités donnent bien : P(AU B) = P(A) + P(B) —P(AN B)

® En utilisant plusieurs fois le résultat de @

P(AUBUC) = P(AUB)UC)
— P(AUB)+P(C) — B((AUB)NC)
= P(A) +P(B) — P(AN B) + P(C) —P(ANC) U
— P(A) +P(B) — P(AN B) + P(C) — (]P’(AHC)HP’(BHC)—
= P(A)+PB)+PC)-PANB)-P(ANC)

Proposition :

(BNC))

P(AﬂCﬂBﬂO)))
—-P(BNC)+P(ANBNCQC)

© Pour tout (A, B) € (#())°, si AC B alors P(A) <

@ Pour toute liste (A1, A2, ..., A,) de n événements, P (

Démonstration :

® On suppose que A C B,

on a alors la réunion disjointe : B =AU (BN A) donc P(B)=P(A)+P(BNA) et ainsi

P(A) < P(B).

® Pour n = 2 c’est une conséquence du théoréme précédent, ensuite on raisonne par récurrence sur n.

Equiprobabilité.

Définition

Les événements élémentaires sont équiprobables signifie qu’ils ont tous la méme probabilité.

Théoréme :

Soit  un univers fini de cardinal n € N*.

Dans une situation d’équiprobabilité sur 2 on a :

e La probabilité de chaque événement élémentaire est égale a :

card(A) _ nombre de cas favorables

e La probabilité d’un événement A est P(A) =

card(?)  nombre de cas possibles

8.2 Conditionnement et indépendance.

On se place dans (2, Z(2),P) un espace probabilisé fini.

8.2.1 Probabilité conditionnelle.
Définition.

Définition et proposition :

Soit A un événement de probabilité non nulle.
P(ANB

L’application P4 : #Z(Q2) >R quia B+— W

L’application P4 est appelée probabilité sachant A (probabilité conditionnelle relative a A).

est une probabilité sur Iespace probabilisable (2, Z2(Q2))
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Démonstration :
e On a bien : Py : 2(Q) — [0,1]

e P4(Q) =1.
e Soit By et By deux événements tels que : B1 N Bz = J,

PA(Bl @] B2) = ... = ]PA(Bl) +]PA(BQ)

Remarques :
e Toutes les propositions énoncées sur P sont encore valables pour P4
par exemple :
PA(B U C) = PA(B) + IP)A(C) — PA(B N C)

e Pu(A)=1

Remarques :

e On note aussi : P4(B) = P(B|A)

e Attention a cette notation P(B|A) car BA n’est pas un événement.

e P(ANB) =P(A) X Pa(B)

P4(B) _B
A
P(A) 5
Q
B
A
B
e Si P est la probabilité uniforme alors P4 (B) = %&)B), tout se passe comme si on changeait d’univers.

e On peut enchainer les conditionnements : (Pa) 5 (C) =Pans(C).

Formule des probabilités composées.

Théoréme : (Formule des probabilités composées)

Pour Ay,...,A,, n événements (n > 2) vérifiant P(A; N---NA,—1)#0, ona:

P(Al n---N An) = P(Al) X Pa, (AQ) X Pa;na, (A3) X oo XPajnna,_; (An)

Démonstration.
0

On utilise les conventions : ﬂ A; =Q et Po (A1) =P(A).

i=1

P(A1) X Pay(A2) X -+ X Paynena, o (An) = []Pqi-

= P (m Ak) (Produit télescopique)

Remarque : La condition P(4; N---N Ap—1) # 0 entraine P(A; N---N Ag) # 0 pour k entre 1 et n — 1.
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Formule des probabilités totales.

Théoréme : (Formule des probabilités totales)

Soient n un entier naturel non nul et A4,..., A, n événements de ).

O Si (A4,...,A,) un systéme complet d’événements alors pour tout événement B on a :

= zn:]P’(Ai N B)

9 Si (Ay,...,An) un systéme complet d’événements non négligeables pour P (i.e : pour tout ¢, P(A4;) # 0)
alors pour tout événement B on a :

P(B) _ZP ) X Pa,(B)

Démonstration. @

B = BNQ

-~ wo(()4)

k=1

= OAkﬂB

les événements (Ax N B) sont deux a deux disjoints donc  P(B) = ZIP’(Ai N B)

® En reprenant le résultat précédent et en utilisant la définition d’une probabilité conditionnelle il vient :
ZIP’ ) X Pa,(B)

Remarque : En prenant la convention suivante : si P(A4,) = 0 alors P(A,)Pa, (B) = 0 on peut énoncer @ plus simplement :

0 Si (A1,...,A,) un systéme complet d’événements alors pour tout événement B on a :

Z]P’ ) X Pa,(B)

Formule de Bayes.

Proposition :

Soient (A1, ..., Ay,) un systéme complet d’événements non négligeables pour P et B un événement également non négligeable

pour P alors pour tout j € {1,...,n},
]P’(A ) x Pa,(B)

ZIP’ ) X Pa,(B)

Pp(A;) =

P(BNAj)  P(A;) x Pa; (B) P(A ) X Pa;(B)

En effet : Pp(A4,) = =
P(B) P(B)
ZIP’ ) X Pa,(B)

8.2.2 Evénements indépendants.

Indépendance de deux événements.

Définition :

Soient A et B deux événements,
Dire que A et B sont indépendants signifie que : P(AN B) = P(A)P(B)

Remarque :

Soient n un entier supérieur ou égal & 2 et A1,..., Ay, n événements de 2,

Dire que que ces événements sont 2 a 2 indépendants signifie que

Vi,j € [1;n]?, i#j = P(A;NA;) = P(A;)P(A;)
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Proposition :

Soient A et B deux événements quelconques de §2,

@® A et B sont indépendants  équivaut a é et B sont indépendants.
@ A et B sont indépendants  équivaut & A et B sont indépendants.
® A et B sont indépendants équivaut & A et B sont indépendants.

Démonstration :
Pour montrer ces trois équivalences, il suffit de montrer I'implication suivante :

Quels que soient M et N deux événements de €2,

Si M et N sont indépendants alors M et N sont indépendants.

Prenons deux événements M et N deux événements indépendants de €2,
On sait que P(M) =P(M N N) +P(M N N)
et comme M et N sont indépendants il vient : P(M) = P(M) x P(N) + P(M N N), puis :

P(MNN) = P(M)—-P(M)xP(N)
= P(M)(1-P(N))
= P(M)P(N)
Indépendance mutuelle de n événements.
Définition :
Soient n un entier supérieur ou égal & 2 et A1,..., A, n événements de 2,

Dire que ces événements sont mutuellement indépendants signifie que :

vJcC[l,n], P (ﬂ AJ-) =[P

JjeJ jeJ

Proposition :

Si n événements sont mutuellement indépendants alors ils sont 2 & 2 indépendants.

8.2.3 Expériences indépendantes.

On considére une expérience aléatoire £ se décomposant en n sous-expériences (ou n épreuves) aléatoires :
&1, E,..., &
Chacune de ces expériences est modélisée par des espaces probabilisées :

(917‘@(91)7P1) ’ (927‘@(92)7]}»2) PN (ang(Q")JPn)
On admet que l'on peut modéliser £ par (Q, Z(Q),P) de telle sorte qu’on ait les deuz propriétés suivantes :

Propriétés :

Si &1, &, ..., &, sont indépendantes, on a alors les propositions suivantes :
O si A est un événement de I'expérience &; alors P(A) = P;(A).
Pour calculer la probabilité de A on n’observe que l’expérience &;
O si A, As , ..., Ay sont p événements de p expériences distinctes,
alors les événements A1, Az , ..., Ap sont mutuellement indépendants.

en particulier :
P(A1N---NA,) =P(A4A1) x --- x P(Ap)

Remarques :
- Les tirages successifs avec remise sont souvent modélisés ainsi.

- Cette indépendance peut étre conditionnée. (Exzemple : une fois le dé choisi, les tirages sont indépendants).
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Variables aléatoires finies.

Plan du chapitre
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9.1 Définitions.

Soient © un univers fini et un espace probabilisé (Q, 2(Q2),P) .

9.1.1 Variables aléatoires.

Définition

Les variables aléatoires sur {2 sont les applications de 2 dans R

Remarques :

Q — R
w — X(w)

e On associe a chaque résultat (un élément de ) une valeur numeérique (un nombre réel).

e Sur une méme expérience on peut définir plusieurs variables aléatoires.

e A partir d’une ou plusieurs variables aléatoires on peut en construire d’autres :

max(X,Y) X4Y X?’+4+1 &  |[Y-X| /X24Y?2
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9.2 Ensemble des valeurs prises.
X)) ={X(w) |we}

Si Q= {wi,w2, - ,wn} et X une variable aléatoire sur {2 prenant les valeurs {z1,z2,..., 2}

le plus souvent on note :
X(Q) ={z1,z2,...,2-} avec 1 <xz2<---< Ty

X () ensemble des valeurs prises par la variable aléatoire X.

9.3 Variables aléatoires et événements.

Soient B une partie de R, a, b, z des nombres réels,
on peut définir & I’aide d’une variable aléatoire X les événements :

XeB={weQ|Xw)eB}
[e< X< ={weQ|a<X(w)<b}

X=a={weQ| X(w)=a} (cesontles antécédents de a par X).

9.4 Systéme complet associé a une variable aléatoire.
Soit X une variable aléatoire sur Q, avec X(Q) = {z1,22,...,2,} avec 1 < T2 < -+ < Tp.

La famille ([X = x4]),,c, est un systéme complet d’événements.

1<i

Application de la formule des probabilités totales :

Si A est un événement de Q@ alors P(A) = Z]P’ ([X =] ) Pix—s,)(A)

9.5 Loi de probabilité.

Définition.

La loi de probabilité de X est l’application de X (€2) dans [0; 1] qui & chaque valeur z prise par X, associe
le nombre P([X = z])

C’est I'application X (Q2) — [0,1]

etona: VreX(Q), P(X==z])>0 et > OP(X=a])=1

Remarques :

e Déterminer la loi de probabilité de X, c’est
O donner X(©2) et @ P([X = x;]) pour toutes les valeurs z; de X(Q).

Parfois (mais pas toujours) on donne la loi de probabilité sous la forme d’un tableau :

Valeurs (z;) 1 | o | | s
Probabilités (p;) | p1 | .. | - | Ps

on pi=P(X =)

e Souvent on définit une loi en donnant une expression.

Dire que X — B(n,p) signifie que X(Q) = [0;n] et Vk e [0;n], P(X =k]) = (Z)pk(l —p)nF

e On représente graphiquement une loi de probabilité par un diagramme en batons.
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e Si B est une partie de X (Q) alors :
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Loi de probabilité
P(X € B)) = Y P([X =a])
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eSi a<b

alors :

a<z<hb
reX ()

Pla<X<b)= Y P(X=z)

9.6 Fonction de répartition.

Définition

Soit un espace probabilisé (2, 2(Q),
Soit X une variable aléatoire sur €,

On appelle fonction de répartition de X la fonction de R dans [0;1] qui & chaque nombre réel x

associe le nombre P([X < z]).

P) fini.

F: R
T

[0,1]

Proposition :

—
— P(X <))

Pour tout (a,b) € R tel que a < bon a: P(fa < X < b))

F(b) — F(a)

Démonstration :

La réunion disjointe : (X < b) =

(X <a)U(a < X <) entraine : P(X < b)

et donc P([a < X < b]) = F(b) — F(a)

Représentation graphique :

P(X <a)+Pla< X <b)

0.15F

0.05}F

0.00 L H H
[¢

0.8F

0.6

0.4}

ﬂﬂnn . 0.0 g_—__‘

Loi de probabilité

20 25 30 o 5 10

n
25

Fonction de répartition.

30
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Proposition :

Soit X une variable aléatoire de fonction de répartition F' alors :
e I est une fonction croissante sur R.
o I est constante par morceaux. (car X () est fini)
e I est discontinue & gauche en les z;.
e lim F(z)=0et lim F(z)=1
T—r—00 xr—+00

Remarques : (passer de l'une & lautre).
e On peut construire la loi de probabilité de X a partir de sa fonction de répartition :

P([X =z1]) = F(z1) et pour tout k € [2;n], P([X =xi]) = F(ag) — F(zk-1)

e On peut construire la fonction de répartition de X & partir de sa loi de probabilité de X :

si x <z, F(z)=0 et pourtout k € [1;n], si zp <z <zpg1 alors F(z) = F(zr—1) + P([X = zx])

k
ou encore sizp < & < xpq1 alors F(z) = ZIP([X = z;])
i=1
9.6.1 Espérance
Définition.

Définition

Soit X une variable aléatoire.
L’espérance mathématique de X est le réel E(X) défini par : E(X) = Z zP([X = z])

Autrement dit :

si on note : X(Q) = {x1,22,...,2r} avec 21 <x2<--- <z et pourl<i<r: p;, =P([X =x))

=1

Remarques :

e Au cours de simulations, la moyenne arithmétique des résultats tend vers l'espérance (moyenne théorique).

e On note parfois : E(X) = X ou E(X)ou E[X].
e Lorsque E(X) = 0 on dit que la variable aléatoire X est centrée.
e Si X est positive (& valeurs positives) alors E(X) > 0

Linéarité.

Théoréme : (linéarité de ’espérance)

X, Y sont deux variables aléatoires sur €2 et a et b deux réels.

E(aX +bY) =aE(X)+bE(Y)

Démonstration : (Complément)

Remarques :
e On aaussi :  E(aX) = aE(X) E(X +Y)=E(X)+E(Y}) E(aX 4+ b) = aE(X) + b.
e Si X1, X2, ..., X, sont n variables aléatoires sur Q et a1, a2 , ..., oy des réels alors :
E(X1+Xo+ -+ Xp) =E(X1) + E(X2) + - - + E(X»)
E(a1 X1 + a2 Xe + - + anXn) = ar E(X1) + 2E(X2) + - - - + anE(Xn)
eSi X <Y (cad:pourtout w, X(w)<Y(w)) alors E(X)<E(®Y)
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Théoréme de transfert.

Théoréme :

Soient ¢ une fonction de R dans R (définie sur X (£2)) et X une variable aléatoire sur €,

La variable aléatoire p(X) a pour espérance :

Remarques :
e (X)) est la variable aléatoire w — p(X(w)), (c’est p o X)

e Pour calculer l’espérance de la variable aléatoire ¢(X) on utilise la loi de probabilité de X.

1
e On peut ainsi calculer ’espérance de X’ de X? ... en ne connaissant que la loi de X.

9.6.2 Variance.
Définitions.

Définition

La variance d’une variable aléatoire X est le réel V(X) défini par : V(X) =E ((X — IE(X))2)

Autrement dit :
En notant m = E(X),

V) =E((X-m)?))  V(X)= Y} @-mP{X=g})  V(X)=3 (a:—m)p

Remarques :

e Quelle que soit la variable aléatoire X, on a: V(X) > 0.

e Si V(X)=0 alors P(|[X =m]) =1, ou encore P([X #m]) =0

On dit que X est une variable quasi-certaine.

e Au cours de simulations, la variance empirique des résultats tend vers la variance (théorique).

Formule de Koenig-Huygens.

Proposition :
Pour toute variable aléatoire X sur ©, on a : V(X) =E(X?) — (E(X))>.
Démonstration.
V(X) = E((X-E(X)))
= E(X°-2XE(X)+E(X)?)
= E(X?) - 2E(X)E(X) + (E(X))? linéarité
= E(X?) - (E(X))*
Propriétés.
Proposition :

Pour toute variable aléatoire X sur €, et pour tous réels a et b, on a : V(aX + b) = o’V (X

).

Démonstration.
V(X +b) = E((aX+b—E(@X +b))°)
= IE( aX +b— aE(X) - b)*)
E X))

= a V(X) linéarité
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Ecart-type.

L’écart-type d’une variable aléatoire X est le réel :

o=4/V(X)

Définitions :

e On dit qu’une variable aléatoire est réduite lorsque V(X) = 1.
e Pour X une variable aléatoire telle que V(X)) # 0,

* X - ]E(X) . . . .
X" = ——= est appelée variable aléatoire centrée réduite associée a X.
gx
En effet.
e La linéarité donne E(X™) = L(IE(X) —E(X))=0, X" est centrée.
gx
. 1 " P
e La propriété V(aX +b) = a’V(X) donne V(X*) = —V(X) =1, X7 est réduite.

Ox

9.7 Indépendance

9.7.1 Définition

Soient X et Y deux variables aléatoires,
Dire que X et Y sont indépendantes signifie que :
quel que soit le couple (z,y) € X(Q) xY(Q), P(X=2)Nn Y =y)) =PX =z) xP(Y =y)

Autrement dit : Quel que soit z et y, (X = x) et (Y = y) sont deux événements indépendants.

9.7.2 Propriété

Proposition.

Soient X et Y deux variables aléatoires, u : X (©2) — R et v: Y(Q) — R deux fonctions,

si X et Y sont indépendantes alors w(X) et v(Y) sont indépendantes.

9.7.3 n variables aléatoires

Définition.

Soient n un entier supérieur ou égal & 2 et (Xy)1<r<n une liste de variables aléatoires,

Dire que les X}, sont (mutuellement) indépendantes signifie que :

quel que soit la liste (zx)1<k<n telle que x, € X5 (Q), P (ﬂ (X = xk)> = H P(Xy = zx)
k=1 k=1

9.7.4 Propriétés

Propositions :

Soit (Xi)i1<k<n une liste de variables aléatoires de (2, 2(Q2), P),

0O Si Xi,,...,X, sont (mutuellement) indépendantes alors

0 (Lemme des coalitions)
Soient f: R” - R et g: R"? — R deux fonctions,

si X1,...,Xp,..., X, sont (mutuellement) indépendantes alors

® Soit f1,..., fn des fonctions de R dans R,

si Xi,...,X, sont (mutuellement) indépendantes alors

toute sous-famille de (X7i,..., X, ) lest aussi.

f(Xq1,...,Xp) et g(Xpt1,...,X,) sont indépendantes.

f1(X1), ..., fn(Xn) sont (mutuellement) indépendantes.
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9.7.5 Espérance de XY et variance de (X +Y)

Théoréme :

0 Si X et Y sont indépendantes alors E(XY)=E(X)E(Y)et V(X +Y)=V(X)+ V(Y)

® Si Xi1,...,X, sontindépendantes alors FE (H Xk) =J[E&Xx) etV ( Xk> =S "V (X)
k=1 k=

k=1 k=1 1

9.8 Lois usuelles.
Soient n un entier non nul et X une variable aléatoire de (Q; Z2(Q2),P),

9.8.1 Loi certaine.

Soit @ un nombre réel.
La variable certaine égale & a est la fonction constante X : € — R
w > a

Ona:X(Q)={a}etP([X =4qa])=1, EX)=qa V(X)=0.

9.8.2 Loi de Bernoulli.

Définition :

Soit p un réel de 0, 1],
X(Q)={0,1}

P(X=0)=1-p; P(X=1)=p

Dire que X suit une loi de Bernoulli de paramétre p signifie que : {

Onnote : X — B(p) etona: E(X)=p et V(X)=p(1l-p)

Remarque : (fonction indicatrice)

Si A est un événement de 2 alors ¥ 4 est une variable aléatoire et 14 — B(P(A))

Simulation avec une fonction Python :

def bernoulli(p):
if random() <= p:
return 1
return 0

9.8.3 Loi uniforme.

Définition :

X() =[1;7]

Dire que X suit une loi uniforme sur [1;n] signifie que :

Vie[lin], P(X=1])= %

n+1 n?—1

On note : X — U ([1;n]) et on redémontre que E(X) = 5 et V(X)= B
X(Q) = [a;0]
. ) - 1
Pour a et b des entiers (a < b), X — U ([a;b]) signifie vielab], P(X=i])=
b—a+1
a+b
On a alors : E(X) = 5

Simulation avec une fonction Python de la réalisation de X < U ([a; b])

def uniforme_discret(a,b):
return a + int((b-a+1)*random())
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9.8.4 Loi binomiale.

Définition :

Soit p un réel de 10, 1],
X(Q) =[0;n]

Dire que X suit une loi binomiale de paramétres (n,p) signifie que :

viv € [oin] , P(X = ]) = (Z)p’“up)"’“

On note : X — B(n,p) etona E(X)=np et V(X)=np(l-p)

Dans quelles situations peut-on observer une loi binomiale ?

Soit £ une expérience constituée de n épreuves identiques et indépendantes &1,&2,..., &,
( toutes modélisées par (2, Z(Q2),P) ) et A un événement de 2 de probabilité P(A) = p.

Si X est la variable aléatoire égale au nombre de réalisation de A au cours des n épreuves alors : X < B(n,p).

Schéma de Bernoulli

) P S3 3 succes

2 succeés
S1

S3 2 succeés

p E2 ~——
1-p
— FEs3 1 succes
Q
\ , - Ss 2 succes
1-p Sa —
/ p — FEs 1 succés
Eq \

S3 1 succeés

0 succés
Autre situation.

Théoréme : Somme de n variables de Bernoulli identiques et indépendantes.

La somme de n variables de Bernoulli de parameétre p (mutuellement) indépendantes est une variable aléatoire
suivant la loi binomiale de paramétres (n, p)

Soient n un entier naturel non nuls et p un réel de 'intervalle ]0, 1]

® X1,...,X, sont indépendantes
Si @Vie[l;n], Xi— Bp) ) alors X < AB(n,p)
OX=X1+Xo+ -+ X,

Simulation avec une fonction Python :

def binomiale(n,p):
x=0
for k in range(n):
x += bernoulli(p)
return x
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10

Equations différentielles.

Plan du chapitre

10.1  Equations différentielles homogénes. . . . . . . . . . . ... L oL
10.1.1 Equations différentielles linéaire homogénes d’ordre 1 sous forme résolue. . . . .
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10.2  Equation avec second membre. . . . . ... Lo e
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10.3  Principe de superposition. . . . . . . .. .. Lo e
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10.5  Condition initiale. . . . . . . . . . . e e e
10.5.1 Premier ordre. . . . . ... L Lo
10.5.2 Deuxiéme ordre. . . . . . ..o

10.1 Equations différentielles homogénes.

Soit I un intervalle de R (non trivial), on note D"(I) I'espace vectoriel des fonctions k fois dérivables sur I.

10.1.1 Equations différentielles linéaire homogénes d’ordre 1 sous forme résolue.

Soit @ une fonction continue sur I, on note (Ey) 1’équation différentielle 3 4 a(t)y = 0.

Définition :

I’ensemble des solutions de (Eo) sur I est :

Stwyy = {f €D' (D) | V€L, f'(t) +a®)f(t) =0 }

Théoréme.

On note A une primitive quelconque de a sur I,
I’ensemble des solutions de I’équation (Ep) sur I est :

_ I — R
Sy = { by pemA® ‘ keR }
Démonstration :
Soit f une fonction dérivable sur 7, on note g : t —» e f(2),

fe€SEy < WVtel, f(t)+alt)f(t)=0
= viel, AUF 1) +a®)e i) =0 car ¢’ 20
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<« Vtel, 4({t)=0
< 3JkeR, Vtel, gt)=k car I est un intervalle
— JkeR, viel, *Vfu)=k
— 3keR, Vtel, f(t)==ke W car e A £
|

Remarques :

e Les solutions non nulles de (Fo) ne s’annulent pas sur 1.
e Si une solution de (Fp) s’annule alors c’est la fonction nulle.

Corollaire. (Cas particulier, équation & coefficients constants)

Soient a et b deux réels tels que a # 0, on note Ey : y'(t) + ay(t) = 0.

Iensemble des solutions de 1’équation (Ep) sur I est :

I — R
S = keR
(Eo) { ¢ ke~ ‘ }

10.1.2 Equations différentielles linéaires homogénes d’ordre 2 a coefficients constants.

Soient a, b et ¢ trois réels tels que a # 0, on note (Ey) ’équation différentielle :

(Eo) :ay” +by +cy=0

Définition :
I’ensemble des solutions de (Fo) sur I est :
Stmoy = {F € D’(1) |Vt € I, af () + b (1) + cf(t) =0 }
Théoréme
On distingue trois cas :
0 si ax’ + bx + ¢ =0 a deux racines réelles distinctes r1 et ra,
alors ’ensemble des solutions de ’équation (Ep) sur I est :
I — R 2
S(rg) = { t s kye™t 4 ke ‘ (k1,k2) €R }
S(mg) = Vect(t — ™" | t — ™)
® si ar’ +bz+c=0 a une racine réelle double 70,
alors ’ensemble des solutions de I’équation (Eo) sur I est :
- I — R 2 }
S(Ee) = { t s Ky e + kyt O ‘ (k1,k2) € R
S(my) = Vect(t — €™, t — te™")
© si az’ +br+c=0 a deux racines complexes conjuguées «a +iw et a4+ iw,
alors ’ensemble des solutions de I’équation (Eop) sur I est :
- I — R 2 }
Steo) = { t — ki cos(wt)e™ + ko sin(wt) e’ (b1, kz) € R
S(y) = Vect(t — cos(wt) ™" , t — sin(wt) e™*)
Remarque.

Dans le cas ® on peut aussi écrire les solutions sous la forme : t — Ae™" cos(wt + )

10.2 Equation avec second membre.

Soit ¢ une fonction définie sur un intervalle I.
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10.2.1 Premiére ordre.
Soit a une fonction continue sur I, on note :
(B) : y'+alt)ly=(t) et (Eo):y +alt)y=0
Définition :
I’ensemble des solutions de (E) sur I est :
Simy = {f € DD | VEE L, ['(t) +a®)f(t) = o(t) }
Théoréme :
Si g est une solution (particuliére) de (E) sur I alors
. A : I — R
P ble d lut de I’ i E Test:Sg = hesS
ensemble des solutions de ’équation (E) sur I es (B) { t s h(t) + g(t) ‘ (Bo) }
ou plus simplement : S(g) = {h+g | h € S(Ey) }
Démonstration :
On suppose que g est une solution de (E), (On sait que : YVt € I, ¢'(t) + a(t)g(t) = ¢(t))
Soit f une fonction dérivable sur I,
feSm <= Vtel, f(t)+alt)f(t) =)
= Vtel, [f'(t)+at)f(t)=g'(t)+alt)g(t)
= Vtel, (f-g9) ) +a®)(f-9)t)=0
— f—g€ Sk,
<~ 3JheSg,: f—g=h
<~ 3JheSg,: f=h+g
Sgy = {f e D' (I)| 3h e Sy f=g+h } ouencore  Sipy={h+g|h€e Sz, }
[ |

Théoréme

: (Autre formulation)

Si A est une primitive de a sur I et g est une solution de (E) alors

I — R
Sin, = keR
= { t s ke A0 4 g(t) ‘ }

Corollaire. (Cas particulier, équation & coefficients constants)

I’ensemble des solutions de 1’équation (E) sur I est :

I — R
Se) =

i

t — ke “ +é
a

Soient a et b deux réels tels que a # 0, on note E : y'(t) + ay(t) = b.

l keR

10.2.2 Deuxiéme ordre a coeflicients constants.

Soient a, b et ¢ trois réels tels que a # 0, on note :

Définition :

(E):ay” +by +cy=p(t) et

(Eo) :ay” +by +cy=0

Pensemble des solutions de (Fo) sur I est :

Swy = {f € DD |Vt € I, af"(t) +bf (1) +cf (1) = (1) }
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Théoréme :

Si g est une solution (particuliére) de (E) sur I alors

I'ensemble des solutions de I’équation (E) sur I est : S(py = { f; : H§(t) +o(t) ‘ h € S(gy) }
g

ou plus simplement : S(g) = {h—!—g | h € S(ry) }

Démonstration :
On suppose que g est une solution de (E), (On sait que : V¢t € I, ag”(t) + b(t)g' (t) + cg(t) = ¢(t) ).

Soit f une fonction deux fois dérivable sur I,

feSm == Vtel, af’(t)+bt)f (t)+cf(t) =¢(t)
= vtel, af’(t)+b)f () +cf(t) = ag”(t) +b(t)g' (t) + cg(t)
= Wvtel, a(f—9) " (t)+b(f—9) ) +c(f—9)t)=0
— f—g€SEg,
< 3heSg,: f=h+g

Sey = {fGD )| 3h € Sk : fzg—&—h} ouencore  Sgy={h+g|he Sz }

|
10.3 Principe de superposition.
10.3.1 Premiére ordre.
Proposition :
Soient a, 1, @2 trois fonctions continues sur I et deux réels « et S,
on considére trois équations différentielles :
(B1) :y +a(t)y = ¢1(t) (B2) :y +a(t)y = p2(t) (B) 1y +a(t)y = api(t) + Be2(t)
Si g1 est une solution de (E1), g2 est une solution de (E2) alors agi + Sg2 est une solution de (E).
Démonstration :
On suppose que : V¢t € I, g1(t) +a(t)gi(t) = p1(t) et Vte I, gh(t)+a(t)ga(t) = pa2(t)
On a alors pour (a, ) e R* et t € T,
(agi + Bg2) (1) + a(t)(agi + Bg2)(t) = aldi(t) +a(t)gr(t) + B(ga(t) + a(t)g2(t))
= api(t) + Bea(t)
donc ag: + g2 est solution de (E)
|

Ce principe permet de simplifier une équation différentielle (E) : y' + a(t)y = a1 (t) + Bpa(t) en commengant par chercher
une solution particuliére des équations différentielles :

(E1) ¢ +a(t)y = ¢i(t) (E2) :y' + a(t)y = pa(t)

10.3.2 Deuxiéme ordre.

Proposition :

Soient @1, w2 des fonctions définies sur U'intervalle I et «, S des réels,
On considére les équations différentielles : (E) = ay” + by’ + cy = api(t) + Bpa(t),
(Br)ay” +by' +ey=u(t) et (E2):ay” +by +cy=pa(t)

Si g1 est une solution de (E1) sur I et g2 est une solution de (E2) sur [

alors agi + 8 g2 est une solution de (E) sur I

Démonstration :
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Cette proposition permet de simplifier une équation différentielle (E) : ay” + by’ + cy = a1 (t) + Bpa(t) en commencant
par chercher une solution particuliére des équations différentielles :

(E1) :ay” + by’ +cy = ¢i(t) (E2) : ay” + by’ + cy = pa(t)

10.4 Meéthode de variation de la constante.

On ici s’intéresse aux équations différentielles de la forme : (E) : 3" + a(t)y = ¢(t).
avec a et ¢ deux fonctions continues sur U'intervalle I.

Ces équations sont appelées équations différentielles linéaires résolues du premier ordre.

Théoréme : | (E) posséde au moins une solution sur 7 |

Démonstration : (Méthode de la variation de la constante)

En trois étapes :

@ On commence par résoudre (Ep), a est continue sur I, on note A une de ses primitives sur [ :

_ I — R
SO{ t s kexp(—A(t) ‘ kER}

dans la suite, on pose fo(t) = exp (—A(t)) et ainsi: Sy =Vect(fo)
8 On cherche une solution de (E) (on cherche une solution particuliére)
Soit k une fonction dérivable sur I, on note : g : t — k(t) X fo(t)

gESE <= Vtel, 4t +at)g(t) =)
= vtel, k() folt)+k(t) fo(t) + a(t) k(t) fo(t) = o(t)
= Vel KM+ (f0)+at)fo®) =¢t)  car fo € S,

=0

= Vtel, K @t)fot)=p(t)
= WVtel, K(t)= () exp(A))

donc en choisissant pour k une des primitives de t — () exp(A(t))
(cette primitive existe car cette fonction est continue sur I ),

on obtient bien g : ¢+ k(t) x exp(—A(t)) est une solution de (E). [ ]

® Connaissant les solutions de (Ep) et une solution de (E) on peut conclure.

Quand utilise-t-on cette méthode :

® Sur une équation différentielle du premier ordre y' + a(t)y = @(t).
@ Quand I’énoncé ne donne pas la forme d’une solution particuliére.

® Quand on ne trouve pas de solution en faisant : une conjecture sur la forme d’une solution suivie d’une
vérification par calcul.

Remarques :
. . 1 .
- pour @ certains utilisent la phrase ™ : "Chercher une solution sous la forme du second membre"

- pour ceux qui veulent aller plus loin ils peuvent étudier le chapitre 6 de ce cours.

10.5 Condition initiale.

10.5.1 Premier ordre.

Soient I un intervalle, a:I - R et ¢:I — R deux fonctions continues sur I,

on note (E) ’équation différentielle : 3" + a(t)y = (t)

Théoréme :

Quel que soient to, yo deux nombres réels avec to € I, il existe une et une seule solution f de (E) sur I vérifiant :

f(to) = yo

1. cette phrase sert a guider la recherche en proposant une conjecture, sans constituer une méthode rigoureuse ni une preuve
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Démonstration :

Soit f une solution de (E) et k € R tel que f: ¢t — ke ™ + g(t),

flto) =yo =

—
—
—

10.5.2 Deuxiéme ordre.

ke 00 + g(to) = o
ke () = yo — g(to)
k = (yo — g(to))e* ™
fitr— (yo — glto)) e~ A=A 4 g(z)

Soient a, b et c trois réels tels que a # 0, on note (E) : ay” + by + cy = ¢(t)

On suppose ici que (E) posséde au moins une solution sur I.

Théoréme :

Soit to, yo et y1 trois nombres réels avec to € I, il existe une et une seule solution f de (F) vérifiant :

fto) =yo, [f'(to)=m

Démonstration :
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11

(Géométrie dans le plan et dans ’espace.
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11.1 Introduction.

11.1.1 Des vecteurs.

—

La translation de vecteur AB est la transformation du plan (ou de I’espace) qui & tout point M associe I'unique point M’
—

telle que : MM' =AB.

La translation de vecteur nul est l'identité du plan (ou de 'espace).

Pour quatre points A, B, C, D du plan (ou de ’espace) :E :D? équivaut & ABCD est un parallélogramme.

o
Pour quatre points A, B, C, D du plan (ou de l'espace) : AB —DC équivaut a [AC] et [BD] ont méme milieu.

Un vecteur non nul est caractérisé par sa direction, son sens et sa norme.

Un vecteur a une infinité de représentants : on peut représenter un vecteur a partir de tout point de ’espace :

Etant donné un vecteur @ et un point A, il existe un unique point B tel queﬁ = 1.
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11.1.2 Repéres, coordonnées.

On se place ici dans le plan et ’espace géométrique usuels munis chacun d’un repére orthonormal.

On note P le plan et R = (O,7,7) un repére orthonormal. On note B la base (7, 7)

e on écrit M (Z) pour indiquer que M est le point de coordonnées (x,y) dans le repére R, autrement dit 'unique point
M vérifiant :OW =ar+yJ

e on écrit U (Z) pour indiquer que @ est le vecteur de coordonnées (a,b) dans la base B, autrement dit 'unique point @

vérifiant : 4 = a?’’+ b7

On note & lespace et R = (0,77, E) un repére orthonormal.

x
e on écrit M | y pour indiquer que M est le point de coordonnées (z,y,z) dans le repére R, autrement dit 'unique
z
point M vérifiant :OM = z7+ Y7+ 2k
a

e on écrit u | b | pour indiquer que 4 est le vecteur de coordonnées (a, b, ¢) dans la base B, autrement dit I'unique point
c

M vérifiant : 4 = a?’+ b7+ ck

Une fois ce repére fixé,

L’application qui a (z,y, z) associe 27+ yJ+ zk est une bijection, l'image de (z,y, z) est le vecteur de coordonnées (z,y, z)
dans la base B = (7,7, k)

11.1.3 Calculs sur les vecteurs.

On définit deux opérations sur ’ensemble des vecteurs.

La définition de la somme est la relation de Chasles :

— —
AB +BC =AC AB =AM +MB
B ol
C
at (a>0)
s i
u+ U
A
atd (o < 0)

On défi-
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nit alors deux opérations sur R® compatibles avec les opérations sur les vecteurs :
(z,y,2) + (@', ) = (@ + 2"y +y/, 2 +2") et k(z,y,2) = (ka, ky, kz)
. —
Si A(za,ya,z4) et B(zg,yB,2B), alors  les coordonnées du vecteur AB sont : (¥ — Ta,YB — YA, 2B — ZA)

L’ensemble des vecteurs du plan (ou de ’espace) est un espace vectoriel.

=+
—
[©]
=.
1)
=
@
Q
=+
@
o
=
&
IS
a@
-+
S
(o}
@
=]
»
0
Ie]
o
=
&
2.
=
@
&
©]
=]
&
&
=
©]
=
0

Soient i, U et W
1. (@4 7)+ @

© e N e & = S
Q

Généralisation de la relation de Chasles avec Ao, A1, ..., A, des points de I'espace.

D A A = AoA,
k=1

11.1.4 Norme d’un vecteur

—
Soient A et B deux points de I’espace, la norme du vecteur AB est la longueur AB.

H,EH = AB = \/(mB —z4)2+ (yp —ya)? + (2B — 2z4)?

Si @ est vecteur de l’espace de coordonnées (z,y, z) alors :

@] = Va? + ¢ + 22

Propositions :

@ ||@] =0 @ ||g]|=0 < @=
@ |[Ad| = |Al]|al| @ ||+ < []d]] + [|9]]

11.1.5 Vecteurs colinéaires.

Définition :

Dire que @ et ¥ sont colinéaires signifie qu’il existe (a,b) # (0,0) tel que :

ai+b5=0

Remarques :
- Le vecteur nul est colinéaire & tous les vecteurs.

- 4 et U sont colinéaires si, et seulement si, il existe k € R tel que : 4 = kv ou U= k.

Définition (famille libre de deux vecteurs).

i et ¥ sont non colinéaires si, et seulement si, V(a,b) €R?>, ad+bt=0 —> a =b=0.

Cas particulier de deux vecteurs du plan.

Proposition : Condition (CNS) de colinéarité.

/

Soient @(z,y) et ¥(z’,y’) deux vecteurs du plan,

o, . . . ! /
i et ¥ sont colinéaires si, et seulement si, zy —x'y =0

Définition :

Soient i(z,y) et v(z’, 1),
!
on appelle déterminant de @ et 7 le réel : ‘;C :r,

_ xy/ _ x/y
y .
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11.2 Produit scalaire.

On se place toujours dans un repére orthonormal.

11.2.1 Définition.

. — — . 2 / ’ /
Soient @ et ' deux vecteurs de I’espace respectivement de coordonnées (x,y, 2) et (z',y’, 2')

Le produit scalaire des vecteurs @ et ¥ est le réel :

Remarques :

—

=112 —
o ||[U|"=u.4U
, .. . . . N / /
e Définition similaire pour le produit scalaire de deux vecteurs du plan : @.7 = xx’ + yy

D’autres moyens de calculer le produit scalaire de deux vecteurs.

avec les normes :

S

= 1 = 12 12 112
o= (IlE+ a1 = llal® - 1)

AB -AC = = (AB® + AC* - BC?)

N | =

avec le cosinus :

Soient 4 et ¥ sont non nuls,
@0 = ||d]| - [|9]] cos(, V)

Soient A, B et C tels que A # B et A+# C,
AB -AC = AB- AC cos(li‘l\C)

avec le projeté orthogonal :

Soient A, B et C tels que A # B,
on note H est le projeté orthogonal de C' sur (AB),
si ﬁ etﬁ ont le méme sens E @ = AB x AH
sinon ﬁ/ﬁ: — AB x AH

Avec la notion de valeur algébrique :

C C
| |
| |
| |
| |
| |

e ol

X I % b X %
Meéme sens Sens contraires
AB -AC = AB x AH AB -AC = — AB x AH
Orthogonalité.

‘ Deux vecteurs 4 et ¥ sont orthogonaux si, et seulement si, @ -7 =0

—
Deux droites (AB) et (DC) sont orthogonales si, et seulement si, AB .DC =o.



Chapitre 11. Géométrie dans le plan et dans I’espace.

139

11.2.2 Propriétés du produit scalaire et de la norme.

Propositions :

OVieE, #-0=0-4=0
@V(4,7) e E?, 4-0=0-40
® V(a, B) €R?, V(i iz, 7) € E®,

<y
0
St
+
@
&
I
Q
I
Su
+
™
S
St

Pour ® et @ on parle de bilinéarité du produit scalaire.

Propositions :

| = Vua
> =d.a (aussi noté @ %)

E

Sy

|
|
(@+9) = ||a@l|* + 2 -5+ ||5]|*
(@—9)? = ||a@l|* - 245+ ||3]|”
( U

— —» 2 2
+9) - (@-9) = [l@ll” - |19l

©@ ® ® ® 0

L

11.3 Droites et cercles du plan.

On note & le plan (un ensemble de points) et P I'ensemble des vecteurs du plan.

On munit le plan d’un repére orthonormal (O;7,7)

11.3.1 Vecteur directeur, représentation paramétrique d’une droite.

Soient A un point du plan et @ un vecteur non nul du plan.

La droite D passant par A et dirigée par @ (vecteur directeur) est I’ensemble : (noté D(A, @) )

{Megff" ateR,m:m‘}

[ 3
7’
v

@ SN
/Hte]R, AM =t@
LA

Soient A (zA) et W (Z) un vecteur non nul de P
A

r=xa+ta

xT —
M(y)eD(A,u) — JteR, { Yy ya+tb

{ Z: zA 1 Zf (teR) est une représentation parameétrique de la droite de D(A, @)
=ya

Remarques : Soient A et B deux points du plan et 4, ¥ deux vecteurs non nuls.
e D(A, @) et D(B, V) sont paralléles si, et seulement si, @ et ¥ sont colinéaires.

e D(A, @) et D(B, V) sont perpendiculaires si, et seulement si, @ et ¢ sont orthogonaux.
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11.3.2 Equation cartésienne d’une droite, vecteur normal.

Définition :

Soit ® une droite passant par le point A,

Dire que 71 est une vecteur normal de ® signifie que M € D <— AM .7=0

/%
b
=|
31
Il
o

Si le vecteur 77 = (Z) est un vecteur normal & D alors il existe c tel que D : ax + by = ¢
D:axr+by =c signifieque D = {M(Z) S ‘ ax+by:c}

L’équation : ax + by = ¢ est appelée équation cartésienne de la droite D.

. — / —/
Remarques : Soient D de vecteur normal 77 et D’ de vecteur normal 77,
! N . . — —/ . ..
e D et D' sont paralléles si, et seulement si, 77 et 7 sont colinéaires.

! . . . . — —/
e D et D' sont perpendiculaires si, et seulement si, 77 et 7' sont orthogonaux.

Propositions :

@ Le vecteur 71 (a

b) est un vecteur normal de la droite D d’équation cartésienne ax + by = ¢

L(=b . . . .
@ Le vecteur @ < a ) est un vecteur directeur de la droite D d’équation cartésienne ax + by = ¢

® Les vecteurs de D : ax + by = ¢ sont les vecteurs @ (;U) vérifiant ax + by =0

Remarques : Soient D:az+by=c et D :dz+by=c,
o D et D' sont paralléles si, et seulement si, ab’ — a’b =0

o D et D’ sont perpendiculaires si, et seulement si, aa’ + bb’ = 0

11.3.3 Equation cartésienne d’un cercle du plan.

Soient <Z;Q> un point et R € R’}, on note ¢ le cercle de centre Q et de rayon R.
Q

Les points de & sont caractérisés par ’équivalence suivante :

M(i)e‘f — (m—xQ)2+(y—yQ)2:R2

11.3.4 Représentation paramétrique d’un cercle du plan.

Soient (;Q) un point et R € R’ on note ¢ le cercle de centre (2 et de rayon R.
Q

Les points de ¥ sont caractérisés par 1’équivalence suivante :

z = zq + Rcos(t)

X
M(y) €€ < Jte|0;2n], { Y = yo + Rsin(t)

11.4 Droites et plans de ’espace.

On note & l'espace (un ensemble de points) et E I'ensemble des vecteurs de l’espace.

On munit 'espace d’un repére orthonormal (O;7 7} k)
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11.4.1 Vecteur directeur, représentation paramétrique d’une droite.

Soient A un point de ’espace et @ un vecteur non nul de I’espace.

La droite D passant par A et dirigée par @ (vecteur directeur) est I’ensemble : (noté D(A, @) )

{Meg( ateR,M:tﬁ}

TA a
Soient A | ya et 4| b | un vecteur non nul.
zZA c

x r=xa+ta
M|y | eDAu) < FHeR, y=ya+tb
z z=za + tc

rT=xa+at
y=1ya+0bt (teR) est une représentation paramétrique de la droite D(A, %)
Z=1za+ct

Remarques : Soient A et B deux points de 'espace et i, ¥ deux vecteurs non nuls.
e D(A, @) et D(B, V) sont paralléles si, et seulement si, @ et ¥ sont colinéaires.
e D(A, @) et D(B, V) sont orthogonales si, et seulement si, % et ¥ sont orthogonaux.

e Attention :
Deux droites de I’espace sont perpendiculaires si, et seulement si, elles sont orthogonales et sécantes.

11.4.2 Base d’un plan, représentation paramétrique d’un plan.

Soient A un point, 4 et ¥ deux vecteurs non colinéaires de l’espace.

Le plan passant par A et dirigée par (@, ¥) (base du plan) est I’ensemble :
{M €& ) 3(t,t) € R% AM = t@+1'7 }

On notera II(A, @, ¥) ce plan.

v

M
Plan IT
!
TaA a a
Soient A | ya un point de l'espace, @ | b | et | b | deux vecteurs non colinéaires.
/
ZA

Les points du plan II(A, @, ¥) sont caractérisés par ’équivalence :

x x:xA+ta+t'a'
M|y | ell(A, a7 < 3(t)eR?, y=ya+tb+t't
z z:zA—|—tc+t/c'

r=xz4+ta+td

y=1ya+tb+t'd ((t,t') € R?) est une représentation parameétrique du plan II(A, @, 7).

zzzA—l—tc—i—t'c'

11.4.3 Vecteur normal et équation cartésienne d’un plan.

Soit B un plan passant par le point A,
Dire que 7i est une vecteur normal de P signifie que M € P <— AM .7 =0
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St

Plan B

Remarques :

e Les vecteurs normaux d’un plan de I’espace sont non nuls.

e Les vecteurs normaux d’un plan II(A, @, ¥) sont les vecteurs # non nuls vérifiant : 7.4 = 0 et 7.9 = 0.

(1l suffit d’étre orthogonal & deux vecteurs non colinéaires pour l'étre a tous les vecteurs du plan).

a

e SiP:ax+by+cx=d alors le vecteur 77 | b | est un vecteur normal a 3.

C
a

e Sile vecteur 77 [ b | est un vecteur normal & B alors il existe d tel que B : ax + by +cx =d

C

L’équation : ax + by + cz = d est appelée équation cartésienne du plan .

Soient deux plans P:ax +by+cz=d et P :dz+by+cz=d

/

a a
o P et P’ sont paralléles si, et seulement si, @ | b | et @' | b
c /
a
o P et P’ sont perpendiculaires si, et seulement si, 77 [ & | et 7’
c

o P et P’ sont perpendiculaires si, et seulement si, aa’ 4 bb’ + c¢’ = 0.
Soient un plan ‘B de vecteurs normal 77 et & une droite de vecteur directeur .

e 9 et P sont paralléles si, et seulement si, ¥ et 7 sont orthogonaux.

e 92 et P sont perpendiculaires si, et seulement si, ¥ et 7 sont colinéaires.
11.4.4 Systéme d’équations cartésiennes définissant une droite.
Toute droite de ’espace peut s’exprimer comme l’'intersection de deux plans sécants.

On obtient alors une caractérisation des points M (x,y, z) d’une droite par un systéme d’équations linéaires.

{ ar + by +cz =d
dr+by+cdz=d

Remarques :

e Pour que ce systéme caractérise les points d’une droite, les vecteurs 7

non colinéaires.

e Un vecteur non nul @ est un vecteur directeur de A si, et seulement si,

11.4.5 Positions relatives de trois plans.

ax+biytcz=d P1
On note: X asx+bay+c2z=d2 Po
asT+bsy+c3z=ds P3

sont colinéaires.

Q

sont orthogonaux.

~

o_ o

S=PiNPNP3
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1. Trois plans paralléles. (S est vide ou S est un plan).
2. Exactement deux plans paralléles. (S est vide ou S est une droite )

3. Aucun couple de plans paralléles. (S est vide, une droite ou S est un point).

11.5 Projection orthogonale

b &

Soit D une droite définie par un point A et un vecteur directeur .

11.5.1 Projection orthogonale sur une droite

Définition

La projeté orthogonal d’un point M sur D est 'unique point H € D tel que :

M 1.

M
N ﬁL D

Remarque : Cette définition est la méme dans le plan et dans l'espace. (D est une droite du plan ou de l’espace).

A @

Définition

Soit D une droite du plan ou de I’espace.

La projection orthogonale sur D est ’application qui a tout point M associe son projeté orthogonal sur D.

Remarque sur le vocabulaire : (Mauvaise formulation du programme de premiére année)
e Le projeté orthogonal sur D d’un point est un point de D.
e La projection orthogonale sur D est une application du plan dans le plan (ou de ’espace dans l’espace).
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e On évitera de confondre la projection orthogonale et I'image d’un point par cette application que ’on appelle projeté
orthogonal.

Définition

On se place dans le plan ou dans ’espace.

Soit D une droite et M un point.

La distance de M a D est la longueur M H ou H est le projeté orthogonal de M sur D.

Remarque : H minimise la distance de M aux points de 2

11.5.2 Projection orthogonale sur un plan

Définition.

Dans l’espace.
Soit P un plan affine défini par un point A et deux vecteurs non colinéaires @ et v.

Le projeté orthogonal d’un point M sur P est I'unique point H € P tel que :

HM 1@ e HM L7

Définition

Soit P un plan de I’espace.

La projection orthogonale sur D est ’application qui & tout point M associe son projeté orthogonal sur P.

Méme remarque sur le vocabulaire : ne pas confondre projeté orthogonal et projection orthogonale.

Définition

Dans l’espace.
Soit P un plan et M un point.
La distance de M & P est la longueur M H ou H est le projeté orthogonal de M sur P.

Remarque : H minimise la distance de M aux points de &
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12

Fonctions réelles de deux variables réelles.

Plan du chapitre

12.1  Surface représentative. . . . . . . .. L 145
12.2  Courbes (lignes) de niveaux. . . . . . . . . . . ... Lo 145
12.3  Dérivées partielles du premier ordre. . . . . . . . . .. ... L Lo 146
124  Fonctions de classe CY. . . . . . 146
12.5  Développement limité d’ordre 1 . . . . . . . . . . . L 147
12.6  Gradient. . . . . . . oL L e e 147
12.7  Dérivation de t —— f(x(t),y(t)). - . - . . o 148
12.8  Dérivées partielles de (x,y) — f(u(z,y),v(z,y)) - . . . .« . o oo o 148
12.9  Condition nécessaire pour avoir un extremum local. . . . . . . . ... .. .. ... ... 148
12.10 Dérivée partielles d’ordre 2, théoréme de Schwarz. . . . . . . . . . .. .. ... ... ..... 149

L’espace est muni d’un repére orthonormal (O, 7, 7, E)
Soient a, b, cet d tels que —co<a<b< 400 et —co<c<d< +0.

Dans ce chapitre f désigne une application de P =]a, b[X]c,d] dans R. (P est un pavé ouvert du plan RQ).

f P — R
(z,y) — flz,y)

12.1 Surface représentative.

La représentation graphique de f dans un repére de ’espace est une surface, c’est I’ensemble :

Sy =A{M(z,y,2) € €| z=[f(z,y) }

12.2 Courbes (lignes) de niveaux.

On appelle courbes (ou lignes) de niveau de la surface S: z = f(x,y) les ensembles de la forme :

{M(z,y) €eP| f(z,y) =c} ou ¢ est une constante réelle
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Courbes de niveaux (en métres) : 1400 1500 1600 1900 2000 2100 2200 2400 2500 2600 2700 2800
Sommets (en métres) : 2240

PIC DU MIDI
DE BIGORRI

/e ’ {
3
S8 278 {&Hbue

2175|

3
B

2375,

12.3 Dérivées partielles du premier ordre.

Définitions :

Soit (zo,y0) € P .

e Dire que [ est dérivable par rapport & = en (zo, yo),
signifie que la fonction partielle x — f(x,yo) est dérivable en zo,
f(@o + h,y0) — f(xo,y0)

ou encore b admet une limite finie quand h tend vers 0;
of _ f(mo+h,y0) — f(z0,0)
on note alors : ——(xo,y0) = lim
ox h—0 h

e Dire que f est dérivable par rapport & y en (xo,yo),
signifie que la fonction partielle y — f(zo,y) est dérivable en yo,
Zo, + h) — Zo, .. .
ou encore 1 (@0, 90 ) = /(@0 40) admet une limite finie quand h tend vers 0;

h
_ fzo,y0 +h) — f(xo,y0)
on note alors : 8—(960,310) = lim
Y

h—0 h

Remarques :

of

e Pour déterminer 8—(90, y), on dérive z — f(x,y) en considérant que y est une constante.
T
. of . .
e Pour déterminer a—(m, y), on dérive y — f(x,y) en considérant que x est une constante.
o : 2 of of
e On définit ici des fonctions de R dansR: — P — R et — P — R
oz Jy
aof of
(957?/) — 7(:1773/) ($7y) — 7(1:7?4)
ox oy
Proposition.
Soit f admettant des dérivées partielles sur P :
0]
08 V@) €P D ay)=0 alors FpdedoR: V)€ P, ()=o)
T
. of
®Si V(r,y) €P, 8—(1‘, y)=0 alors 3Jy:a,b—=R: V(z,y) € P, flz,y)=¢(x)
Y

12.4 Fonctions de classe C*.

Définition.

Dire que f est de classe C' sur P signifie que :
@ f admet en tout point des dérivées partielles d’ordre 1 en tout point de P et
@ ses dérivées partielles sont continues sur P.
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12.5 Développement limité d’ordre 1

Théoréme

Si f une fonction de classe C' sur P alors
Pour chaque (zo,y0) € P fixé, il existe une fonction ¢ telle que pour tout (z,y) € P :

of 9

(2,0) = F(20,30) + 50 (20, 40) (2 = 20) + o (z0,10) (4~ o) + d e(d)
€z Y

avec d = ||(x — zo,y — yo)|| et (}lirrés(d) =0

Remarque : ||(z — z0,y — y0)|| = /(& — 20)? + (y — y0)?

Complément. La différentielle de f en (xo, yo) notée df(s,,y,) est la forme linéaire de R? suivante :

0 0
(a,b) — 78]( (®0,90) a+ or (%0, %0) b
7 oy

: of of
on note aussi : df = a—dm + —dy
x

Jy

12.6 Gradient.

Définition :

Soit f une fonction de classe C* sur P,
on appelle gradient de la fonction f en (xo,yo) le vecteur :

1s) 1s)
grad(f)(zo,y0) = ((ai(wo’yo) ; 8;;(36071/00

Remarques.

e On note aussi V(f)(zo,y0) ou ?(f)(;z:o,yo) le gradient de f en (xo, yo)-

e Le DL peut s’écrire en notant M (z,y) et Mo(zo,yo) :
—

FOM) = f(Mo) + grad (f)(Mo) . MoM + d e(d)

produit scalaire

avec d = MoM et 11(1)116 =0

Le gradient représenté dans le plan (Ozy) :
@ le gradient est un vecteur normal aux courbes de niveaux.

@ le gradient indique la direction de plus grande pente et dans le sens des plus grandes valeurs.
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12.7 Dérivation de t —— f(x(t),y(t))-

Théoréme :

Soient I un intervalle ouvert de R, f: P — R de classe C',
z:I >R et y: I — R deux fonctions dérivables telles que : VvVt € I, (z(t),y(t)) € P.

La fonction ¢t — f(z(t),y(t)) est dérivable sur I et sa dérivée est la fonction :

of Ji

t— ' ()37 (2(t), y(1) + y/(t)afy(w(t% y(1))
of of
| , von [ o) von [ 5= ®-u0)
Sig:t— f(z(t),y(t)) alors ¢g'(t) = (y’(t)) ) af = (y'(t)) af
a*y(w(t),y(t)) afy(x(t)y y(®))

gradient de f

Interprétation : La variation de f le long d’une trajectoire est donnée par la projection du vecteur tangent sur la direction
du gradient.

12.8 Dérivées partielles de (z,y) — f(u(x,y),v(xz,y))

Proposition.

Soient f : R? 5 R et u,v: R> = R des fonctions de classe C*. On pose

g($7y) = f(u(xvy)vv(xvy))'

Alors : . of . of .
g = —(ulx v\ l a —(ulx v\ l X
() = (e ). (o) @)+ 5o (ule).o(e ) @),
dg af ou af ov
S (w) = (e 0). (e 0) G (@) + 5 (e, 9),o(w,0) 5 (w2)
@\ ([(Gen gEn\ (G )
%mw %mw %@w %mmwwW»

12.9 Condition nécessaire pour avoir un extremum local.

Définition.

Dire que f présente un maximum local (resp. minimum local) en (zo,y0) € P
signifie qu’il existe un voisinage ouvert V de (zo,yo) tel que :

V(l?,y) € Va f(xvy) < f(x(),y()) ( resp. f(w,y) > f(x(),y()) )

Proposition :

Soit f une fonction de classe C' sur P et (zo,y0) € P
of

si  f admet un extremum en (zg,y0) alors 6—f(:co,y0) =0 et —(x0,y0)=0.

dy

Cette proposition n’est qu’une implication, il existe des contre-exemples a sa réciproque.
La nullité des dérivées partielles nimplique pas la présence d’un extremum local.



Chapitre 12. Fonctions réelles de deux variables réelles.

149

Définition :

of

a(mo,yO) =0

On appelle points critiques de f les couples (zo,yo) de P vérifiant

0]
et —f(z(),yo) =0
oy

12.10 Dérivée partielles d’ordre 2, théoréme de Schwarz.

Définition :

Soit f une fonction de classe C' sur P =]a,b[x]c, d|,

0,
Si B_f admet des dérivées partielles sur P on note
z

0,
Si —f admet des dérivées partielles sur P on note
Y

Théoréme de Schwarz :

o*f O*f  O°f o f

S‘ _, _7 N 9
' 8z%’ 0xdy’ Oydx ¢ Oy?

sont continues sur P alors

On note P =|a,b[x]c,d] et f une fonction de P dans R,

O f

o f

dxdy - Oyox
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Statistique.
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13.1 Statistique univariée.

13.1.1 Les résultats d’une expérience.

Les résultats d’une expérience peuvent étre qualitatives ou quantitatives.

Nous nous intéresserons ici aux résultats numériques. (souvent le résultat d’une mesure).
On note : (z1,x2,...,%,) la liste des données (n-uplets). Chaque z; est un nombre réel.

On commence souvent par rassembler les résultats identiques pour présenter les données sous la forme :

valeurs T1 | To | --- Tp-1 | Tp

effectifs | e1 | ex | --- ep—1 | €p

Les valeurs distinctes sont classées dans 'ordre croissant. 1 < To < +++ < Tp—1 < T
P P
4

L’effectif e; est le nombre de résultats égaux a ;,, n = Z e; est leffectif total.
i=1

Souvent on préfére souvent utiliser les fréquences plutot que les effectifs.

valeurs T1 | T2 | o0 | Tp—1 | Tp
fréquences | f1 | fo | --- fo—1 | fo
€ . ~ -
La fréquence f; = — est la proportion de données dont la valeur est égale ;. Remarque : Z fi=1
n
i=1

On présente aussi les résultats avec les effectifs cumulés.

L’effectif cumulé en un réel x est égal au nombre de données dont la valeur est inférieure ou égale & x.

valeurs T | T2 | o0 | Tp—1 | Tp

effectifs cumulés | c; ) cee Cp—1 Cp

i
pour ¢ compris entre 1 et p, ¢; = E ek
k=1

On utilise aussi les fréquences cumulées :
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valeurs X1 | To | --- Tp—1 Zp
fréquences cumulées | Fy | Fy | --- Foov | Fp

i
pour ¢ compris entre 1 et p, F; = Z fr
k=1

c’est la proportion de données dont la valeur est inférieure ou égale a Z; et Fj, = 1.

13.1.2 Des nombres caractéristiques.

Caractéristiques de position.

Moyenne :

Meédiane : (Définition)

N

On suppose ici que les données brutes sont triées : 1 < 2 < < Tn-1 < Tn.

si n est impair alors on choisit pour médiane le réel X ni1
2

—_

si n est pair alors on choisit pour médiane le réel — (x% + x%H)

[\V]

Si on note med(z) la médiane on a :
card{ ¢ | z; < med(z) } = card{ ¢ | X; > med(z) }

Interprétation : La médiane est un réel qui partage la série en deux parties de méme effectifs. (Il n’y a pas unicité de ce
parametre)

Si on change la numérotation comme avec Python : 2o < 21 < ++- < Tpn—2 < Tn_1

si n est impair alors on choisit pour médiane le réel xn—1
2

2

1
si m est pair alors on choisit pour médiane le réel B (mn_l + 3:%)

Premier et troisiéme quartiles. (notées Q1 et Qs3)

Le premier quartile est 'unique valeur x; ou ¢ est I'unique ¢ de [1, p] vérifiant :

i—1 7

n n
E er < Z' E er = Z
k=1 k=1

Le troisiéme quartile est I'unique valeur z; o ¢ est 'unique 4 de [1,p] vérifiant :

=1l

zzzek < %? g;;ek > %;

k=1

Interprétation : Les quartiles partagent en 4 parts approrimativement égales.

Premier et neuviéme déciles (notées D1 et Dg) :

Le premier décile est 'unique valeur z; ou i est 'unique i de [1,p] vérifiant :
i—1 n i n
> <5 > e> 15
k=1 k=1

Le neuviéme décile est 'unique valeur x; ou ¢ est I'unique ¢ de [1,p] vérifiant :

G In ‘ In

- > —
> e < 10 D e > 10
=1l k=1




Chapitre 13. Statistique. 153

Interprétation : Les déciles partagent en 10 parts approximativement égales.

Remarques :
e [’ensemble de ses valeurs se présente souvent sous la forme d’'un boxplot ou encore une boite & moustaches.

e On rencontre une autre définition des fractiles : les quartiles sont alors les quatre intervalles séparant la population en
quatre (Voir sujet 0 de Biologie).

Modes ou valeurs modales :

L’ensemble des valeurs des valeurs modales :

{&] 1<i<p et ei:lril}?é(p(ek)}

Interprétation :
e (C’est un #; correspondant a la plus grande valeur des e;. (Il n’y a pas unicité de ce parametre).

e (C’est une valeur qui apparait le plus souvent.

Caractéristiques de dispersion.

L’écart-type est donné par chacune des formules :

Remarques :
e On a toujours o, > 0.
e Siles x; ont une unité alors o, a la méme unité.

e o0,=0 si etseulement si, (x1,...,2n) € vect < (1,...,1) >

On appelle variance (empirique) le carré de I’écart-type :

n

O'z = % Z(wk = 5)2 = ka(ftk —5)2 = pl (Z ek (T —JJ)2>
k=1

k=1

Remarque :

Dans la suite du cours nous allons définir une variable aléatoire que ’on appellera aussi variance empirique.

13.2 Statistique bivariée.
13.2.1 Nuage de points.
Au cours d’une expérience on recueille des valeurs de deux caractéres :

T1, T2, ..., Tn et Y1, Y2, - -, Yn

Lorsqu’on étudie la relation éventuelle entre les deux caractéres on commence par représenter tous les points de coordonnées
(zi,y:). On obtient alors un nuage de points.

On place le point moyen du nuage : le point de coordonnées (T, 7).

On peut organiser ces données dans le tableau suivant :

valeurs du premier caractére | T1 | T2 | -+ | Tp—1 | Tp
valeurs du deuxiéme caractére | 41 | ¥2 | -+ | Up—1 | Up
effectifs | e1 | e2 | -+ | ep—1 | €p

Remarque: n= g ek
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13.2.2 Covariance et coefficient de corrélation linéaire.

Définition :

On appelle covariance des séries x et y le réel :

n P

1 _ _ 1 - .
cov(z,y) = - ;(aﬂk —Z)(yx — ) ou encore cov(z,y) = - ;ek(xk —Z)(9x — 7)
Proposition :
1 (& 1 (<&
cov(z,y) = n (Zm%) Ty =5 (Z%M%) -y
k=1 k=1
Démonstration :
1 n
cov(z,y) = - (ke — ) (yr — 7)
k=1
1 <& o L
= = (xkyk — Tk — Tk + TY)
=
= k Yk ny Tk nl' Yk Ty
k=1 k=1 k=1
1 (<& o
= = TeYk | —TY—TY+TY
™ \=1
Définition

On appelle coefficient de corrélation (linéaire) le nombre :

cov(z,y)
Ty = ———2~
i Ox Oy

Remarques :
e Ce coefficient est sans unité.
e Savoir calculer cette valeur avec votre calculatrice, un tableur et en faisant une fonction Python.

Propositions :

@ —1<rzy<1

@ ryy=1ou—1 si, et seulement si, les points My, Ma, ..., M, sont alignés.

13.2.3 Droite de régression linéaire

Définition :

La droite de régression linéaire de y en « est la droite d’équation y = ax + b ou :

a= 7(:0\/(‘2’ v) et b=79y—aT
U$

Démonstration : (Voir Anneze C)
Savoir faire : calculer a et b avec une calculatrice, un tableur et en faisant une fonction Python.

En donnant cette droite on dit que réalise un ajustement affine selon la méthode des moindres carrés.

e (Il existe une deuzieme droite de régression linéaire : )

On définit la droite de régression linéaire de « en y qui est la droite d’équation x = ay + 8 ol :

_cov(z,y)

2
Ty

et B=T—ay

e Ces deux droites de régression passent par le point milieu.
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Suites usuelles.

Plan du chapitre

Al Suites arithmétiques. . . . . . . . . L L e 157
A.2  Suites géométriques. . . . . . ... e 157
A.3  Suites arithmético-géomeétriques. . . . . . . . . ... Lo 158
A4 Récurrence linéaire d’ordre 2. . . . . . . . . ... oL 158

A.1 Suites arithmétiques.

Définition :

Soient (un)nen une suite de nombres complexes et 7 un nombre complexe,

dire que (un) est arithmétique de raison r signifie que : Vn € N,  upy1 =un +7

Proposition : (Formule explicite)

Soient (un)nen un suite de nombres complexes et r un nombre complexe,

(un) est une suite arithmétique de raison r, si, et seulement si, Vn € N, u, =ug + nr

Somme de termes consécutifs d’une suite arithmétique :

Soient ('LLn)ngN une suite, 7 un nombre complexe et p un entier.

~ Up + U
Si (un)nen est une suite arithmétique de raison r, alors Vn € [p;+oo[ , Zuk =(n-p+1)2—=
k=p 2
n
U U
S (gl x o+ e
k=p bre de t N
nombre de termes Moyenne arithmétique du ler et du dernier terme

A.2 Suites géométriques.
Définition :
Soient (un)nen un suite de nombres complexes et ¢ un nombre complexe,

dire que (un) est géométrique de raison q signifie que : Vn € N, Unt1 =qun
Proposition : (Formule explicite)
Soient (urn)nen un suite de nombres complexes et ¢ un nombre complexe,

(un)nen est une suite géométrique de raison ¢ si, et seulement si, VYn € N,  w, = ugq"”
Sommes.
Soient (un)nen un suite de nombres complexes, ¢ un nombre complexe tel que g # 1 et p un entier naturel,
n 1— qn—p+1
Si (un)nen est une suite géométrique de raison g , alors Vn € [p; 400, Z Uk = Up——
—q
k=p
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nombre de termes

n—p+1

~— 1—gq

premier terme

iuk = Up liq
k=p

n
Remarque : lorsque g = 1 la suite est constante et alors Z up=Mn—p+1)up
k=p

A.3 Suites arithmético-géométriques.

Définition :

Soit (un) une suite de nombres complexes,

dire que (un) est une suite arithmético-géométrique signifie que :

il existe deux complexes a et baveca #1 et Vn €N, upt1 =aun,+b

Meéthode pratique :
® On cherche le point fixe : l=al+b = .. {= ..

@ On montre que (u, — £) est géométrique de raison a  (une ligne suffit).

® On exprime u,, — £ en fonction de n.

@ On conclut : an eN, up=(up—¥0)a"+ Zl

A.4 Récurrence linéaire d’ordre 2.

Définition :

Soit (urn) une suite de nombres réels,
dire que (un) suit une relation de récurrence linéaire d’ordre 2 a coefficients constants signifie qu’il existe deux réels
a et b (fixés) tels que

Yn €N, Upt2 =aunt1+bun (*)

Remarque : Un telle suite est entiérement définie par la donnée de ses deux premiers termes.

Définition :

Si (un) vérifie Vn € N, Uny2 = atnt1 +bu, alors

I’équation : 2 =az +b est appelée équation caractéristique de cette relation de récurrence.

Théoréme :

Soient a et b deux nombres réels avec b # 0 et (uy) la suite vérifiant :
u €ER, u1 €R, VneN, upyo=aunt1 +bun

Cas 1 : Si 2 = az + b posséde deux solutions réelles distinctes ¢; et ¢a,

alors il existe (a, 8) € R? tel que :

VneN, u,=aq+8¢

Cas 2:Sia’=az+b posséde une unique solution réelle qo, alors il existe (o, 8) € R? tel que :

Vn € N, up =aqy +Bnqy
Cas3:Siz°=az+b posséde deux racines complexes conjugués q = re” et q= refw,

alors il existe (o, 8) € R? tel que :

Vn €N, wu,=ar”cos(nf)+ Br" sin(nh)

En pratique :

® « On reconnailt une suite récurrente linéaire d’ordre 2 a coefficients constants »
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@ On donne 'équation caractéristique.

® On résout ’équation caractéristique et on précise dans quel cas on se trouve.

@ On donne l'expression de u, en fonction de n avec « et  a déterminer.

® On détermine le systéme linéaire en « et 5 avec les premiéres valeurs et on le résout.
® On conclut en donnant ’expression de u, en fonction de n.
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Suites u, 11 = flup).

B.1 Intervalle stable.

Définition :

Soient I un intervalle de R et f une fonction définie sur I.
Dire que "I est stable par f" signifie que f(I) CI ( autrement dit : Vx € I, f(z) € I)

Remarque :
pour montrer que I est stable par f le plus simple est de construire le tableau de variations de f sur 1.

@ Cela permet de justifier qu’une telle suite est bien définie.

Proposition :
Si { ned alors on peut définir une suite (u,) par : { vo—a
I est stable par f P WP YneN, g = flun)

Démonstration (a savoir faire) :
acl
I est stable par f
Montrons par récurrence sur n que pour tout n € N, (un, est bien défini et u, € I).

On suppose : {

e Pour n =0, on a up qui est bien défini et vaut a et on a bien ugp € I.
e Soit n € N tel que u,, est bien défini et wu, € I
on sait que u, € I, donc on peut définir u,+1 par la relation un+1 = f(un)

et comme [ est stable par f ona: wupy1 €1,

En conclusion : Pour tout n € N, u,, est bien défini.

(Autrement dit : La suite (un) est bien définie)
0 Cela permet de démontrer que toutes les valeurs de (u.) sont dans I.

Proposition :

ug € 1

VR EN, tnir = f(un) alors VneN wu,el

Si I est stable par f et si: {

Démonstration (a savoir faire) :

up € 1
VneN, unt1 = f(un)
Montrons par récurrence sur n que pour tout n € N,  wu, € I.

On suppose : [ est stable par f et : {

e Pour n =0, on a bien up € I.
e Soit n € N tel que u, € 1
on sait que u, € I, comme I est stable par f on a: upy1 = f(un) € I,

En conclusion :  Pour tout n € N,  wu, €1
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B.2 Que dire des limites possibles de (u;) ?

Remarque.

Soit (un) une suite réelle quelconque.

Si Vn €N, u, € [a,b] etsi (un) converge vers un réel £ alors £ € [a, b]

En effet : Ona: VneN, a<u,<b et (u,)converge vers ¢,

donc en passant a la limite (inégalités larges) on obtient : a < €< b

Théoréme du point fixe. (complément)

Soit f une fonction et (u) une suite bien définie, telles que : Vn € N,  upt1 = f(un).

Si (un) converge vers un réel £ et si lime f(x) = f(£) alors f(£)=1¢
Tr—
| S —

f continue en £

Démonstration : ( a savoir refaire )

On suppose que :  Vn €N, upt1 = f(un), (un) converge vers un réel £ et lime fz) = f(0)
xr—r
———

f continue en £
On a d’une part :  lim w, ={et lim f(z) = f(¢) donc lim  f(un) = f(£),
n—-+oo z—L n—-+oo
d’autre part : lim wu, =¥¢ donc lim wu,4+1 =¢.
n—-+oo n—-+4oo

et comme : Vn € N, un41 = f(un), on obtient en passant a la limite : f(¢) = £

Remarques :
- Les limites possibles de la suite (uy) sont les points fixes de f.

- Les points fixes sont les abscisses des points d’intersection de Cy et de A.

B.3 Comment étudier la monotonie de (u,) ?

On commence par faire une conjecture a partir de la représentation graphique et/ou des premiers termes.
O En utilisant le signe de f(x) — z.
Pour déterminer ce signe on étudie la fonction z — f(x) — .

Proposition.

. [ VYxel, f(x)—xz>0
@St {VneN, un €1

. veel, f(z)—2xz<0
@ {VnEN, Up € T

alors la suite (u,) est croissante.

alors la suite (u,) est décroissante.

Démonstration : ( a savoir refaire )

Veel, f(z)—x>0

® Supposons { VneN, u, el

et montrons que la suite (u,) est croissante.

Pour chaque n € N, on a u, € I et pour tout réel x de I, on a f(x) —z > 0,

on peut en déduire que f(un) —un =0 et ainsi: Vn €N, upi1 — up = 0.

(un) est croissante.
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@ (Démonstration identique).
® Par un raisonnement par récurrence.

Proposition. (Hors programme, mais & connaitre)

Soit D une partie non vide de R, f une fonction définie sur D et (u,) une suite vérifiant :
Vn €N, u, € D et Vn €N, Unt1 = f(un)

@ si f est croissante sur D alors (u,) est monotone.

@ si f est décroissante sur D alors (us2y) et (u2n+1) sont monotones, de sens de variations opposés.

Démonstration : ( a savoir refaire )
@ Supposons f est croissante sur D et que uo < w1 et montrons que la suite (u,) est croissante.
Montrons par récurrence sur n que pour tout n, un < Un+1.
e Pour n = 0, on a supposé que up < u1,
e Soit n € N tel que un < Un+1,

f est croissante sur D

on sait de plus que { Un € D et upy1 € D

on en déduit que : f(un) < f(unt1)

et ainsi :  Unt1 < Unt2  (ce qui achéve la récurrence)

Pour tout n € N, wu, < upt1-  ((un) est croissante)

Supposons f est croissante sur D et que uo > w1 et montrons que la suite (u,) est décroissante.
Montrons par récurrence sur n que pour tout n, Un = Un41.

e Pour n = 0, on a supposé que up = u1,

e Soit n € N tel que un = Un+1,

f est croissante sur D

P : s :
Un € D et upi1 € D on en déduit que : f(un) = f(unt1)

on sait de plus que {

et ainsi :  Unt1 = Unt2  (ce qui achéve la récurrence)

Pour tout n € N, w, > unt1.  ((un) est décroissante)

En conclusion : On a bien montré que lorsque f est croissante alors la suite est monotone.
(Elle est croissante ou décroissante)
Attention : On peut avoir f croissante et (u,) décroissante. Vous devez pouvoir donner rapidement des exemples.

@ Supposons f est décroissante sur D et montrons que la suite (u2,) est monotone.

En notant (vy,) la suite (u2,), on remarque que : Vn € N, v,41 = fo f(vn).
or f est décroissante sur D donc f o f est croissante sur D.

On peut appliquer la proposition @ a la suite (v,) et ainsi : (v,) est monotone.
(u2n) est monotone.

Montrons maintenant que (u2n+1) est monotone, et de monotonie opposée de celle de (u2n)
On a pour tout n € N, uznt1 = f(u2n)

et comme f est décroissante :
si (u2n) est croissante alors (u2n4+1) est décroissante

si (u2n) est décroissante alors (u2n+1) est croissante

(u2n+1) est monotone, et de monotonie opposée de celle de (u2y)
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B.4 Des représentations graphiques.

Dans ce contexte on a le choir entre deux représentations usuelles :

@ On trace les segments (un, Un+1) — (Un+1,Unt1) €6 (Unt1,Unt1) — (Unt1, Unt2)

Exemple 1

Exemple 2
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-05 00 05 10 15 20 -3 -2 -1 0 1 2

8 On trace les points de coordonnées (n,u,).
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Fonctions usuelles

Plan du chapitre

C.1
C.2
C.3
C.4
C.5
C.6
C.7
C.8
C.9
C.10
C.11
C.12
C.13
C.14
C.15
C.16

c.ar7

Polyndmes du second degré. . . . . . ..o 165
Fonction  — ™ . N E LS 166
Fonction valeur absolue. . . . . . . . .. L 167
Fonction racine carrée. . . . . . .. oL 167
Exponentielle. . . . . . .. e e 168
Logarithme népérien. . . . . . . . . ... L 169
Lienentreexpet In. . . . . . .. .o 170
Logarithme décimal. . . . . . . . . . ..o 171
Fonctions cosinus et sinus. . . . . . ... Lo 172
Fonction tangente. . . . . . . .. L oL 173
Fonction partie entiére. . . . . . . . .. Lo 173
x> x® ot a €R\Z .. ... 174
x —> a”(a un réel strictement positif) . . . . ... Lo L Lo 175
Fonction racine m-iéme. . . . . . ... Lo 175
Fonction arctangente. . . . . . . .. Lo 176
Graphes des fonctions associées. . . . . . . . . L Lo 177
Cl6.1 V= f(T)da . . oo 177
C16.2 vV fa+@) « o oo 177
C16.3 V= fla—T) . . o o 178
C16.4 x> flax) . . . 178
C16.5 xr—=af(T) . . o o oo 178
Symeétries des courbes représentatives. . . . . . . ... oL L Lo o 179
C.17.1  Symétried’axe A i@ =@ . . . .« . ot e e e e e e e 179
C.17.2  Symétrie de centre A(a,b) . . . . . . .. 179

C.1 Polyndémes du second degré.

f est un polynome du second degré signifie qu’il existe des réels a, b, c avec a # 0 tels que :

VreR, f(z)=az’+bz+c

La représentation de ces fonctions est appelée parabole.

e Le signe de a donne 'allure de la parabole.
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e Lorsque le polynome n’a pas de racines réelles.

C.2 Fonction € — =" . n € 7*

e 7 strictement positif.

La fonction f : z — z™ est définie et continue sur R.

Elle est dérivable sur R et Vz € R, f'(z)=na"""

La fonction est paire quand 'entier n est pair, la fonction est impaire quand ’entier n est impair.

(o Y

n pair n impair (n > 1)

e 1 strictement négatif.
La fonction f : xz — x" est définie et continue sur R*.

Elle est dérivable sur R* et Vz € R*, f'(z) =na"""

La fonction est paire quand ’entier n est pair, la fonction est impaire quand ’entier n est impair.



Annexe C. Fonctions usuelles 167

c 0 P

n pair n impair

C.3 Fonction valeur absolue.

Cy

O xT
La fonction R — R est continue sur R.
Elle est paire.
Elle n’est pas dérivable en 0.
Elle est dérivable sur R*.
C.4 Fonction racine carrée.
La fonction Ry — R est définie et continue sur R.

r — z

Elle n’est pas dérivable en 0, sa courbe au point d’abscisse 0 posséde une tangente verticale.

Elle est dérivable sur RY. et Va >0, f'(z)=—~.
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<y

C.5 Exponentielle.

Définition : la fonction exponentielle est la seule fonction f dérivable sur R et vérifiant :

{4

Q
<
=y

Remarque : La tangente au point de coordonnées (1, e) passe par lorigine. (Démonstration & savoir faire)
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Cette fonction est & valeurs strictement positives :
VreR, e >0

Cette fonction est continue et strictement croissante sur R.

Les limites aux bornes de ’ensemble de définition sont :

lim e* =0 et lim e® =400
T—r—00 T—r+00
Elle est dérivable sur R et Vz € R, exp'(z) = exp(z)
e Propriétés algébriques :
Pour tout réel a et b :
0 (a+b) a b (a—b) e’ —a 1
e =1 e =e" Xe e = e " =— Vn € Z,
e e

e Nombre dérivé en 0

e -1

lim =1

x—0 x
e Croissances comparées en oo : (@ € R})

. ez . ez . a —x
lim — =+ lim — =400 Iim % " =0
r—+4o0 r—+4o00 r—+oo
e Equations :
V(a,b) e R?, " =¢" < a=b
e Inéquations :
V(a,b) € R?, e <e® «— a<b, " <’ = a<b

C.6 Logarithme népérien.

Définition : Pour un réel strictement positif =, on appelle logarithme népérien de z, noté In(z), 'unique réel ¢ vérifiant :

exp(t) = x.

=
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La fonction z — In(x) est définie, continue et strictement croissante sur R} .

Les limites aux bornes de l’ensemble de définition sont : lin}) In(z) = —c0 et liT In(z) = +o0
x— T— 100
1
La fonction In est dérivable sur R et Vo € Ry, In'(z) = =
x
Propriétés algébriques :
Pour a et b deux réels strictement positifs,
a
In(1) =0 In(ab) = In(a) + In(b) In (b) =1In(a) — In(b)
1 1 .
In{ - ) =-1n(a) In(va) = 5 In(a) VYn €Z, In(a")=nln(a)

e Primitive : -
Vr e Ry, In(z)= / n dt
1

C’est 'unique primitive de x + — sur R}, s’annulant en 1.
x

e Nombre dérivé en 1 :
In(z) In(1+ h)

im =1 ou encore lim ——~ =1
z—1 p — 1 h—0 h

e Croissance comparée en 0 (a € R})

lim zln(z) =0 lim 2% In(z) =0

z—0 z—0

e Croissances comparées en +oo (a € RY})

lim
T — 400 x z—+o00 I

e Equations :
V(a,b) € R}, In(a) =In(b) < a=0b

e Inéquations :

V(a,b) €R}?,  In(a) <In(b) <= a<b, In(a) <In(b) < a<b

C.7 Lien entre exp et In.

Cexp

<y

Les deux courbes sont symétriques 'une de ’autre par rapport a la droite A : y = x.
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Pour tout z € R4 et y € R,
y=In(z) < z=¢€"

Pour tout x € R, le réel In(x) est par définition I'unique antécédent de = par exp donc :
Vo € RY, exp (In(z)) ==
Pour tout = € R, le réel In(exp(x)) est par définition I'unique antécédent de exp(z) par exp donc :

Vz € R, In (exp(x)) ==
C.8 Logarithme décimal.
Définition : Pour un réel strictement positif x, on appelle logarithme décimal de x, noté log(x), 'unique réel ¢ vérifiant :
10° = =

Il est simple de montrer :

In(z)
T —
In(10)
o 10
Ciog
La fonction = — log(z) est définie et continue sur R .
Les limites aux bornes de I’ensemble de définition sont :
lim log(z) = —co et lim log(xz) = +o0
x—0 xr—+400
. . * * / 1 1
La fonction log est dérivable sur R} et Vz € R}, log'(z) = X —
In(10) =z
Propriétés algébriques :
Pour a et b deux réels strictement positifs,
a
log(1) =0 log(ab) = log(a) + log(b) log (b) = log(a) — log(b)
1 n
log(v/a) = 3 log(a) Vn € Z, log(a"™)=nlog(a)

e Puissance de 10.

log(10) =1 log(10™) =n log () =-n
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Cette fonction est strictement croissante sur R’ .
e Equations :
V(a,b) e R}, log(a) =log(h) <= a=b
e Inéquations :
Y(a,b) € R%?, log(a) < log(b) <= a<b, log(a) <log(b) <= a<b

Lien avec la fonction & — 10% :

Vz € R, Vy €]0;00[, y=10" <= z =log(y)

C.9 Fonctions cosinus et sinus.

Fonction sinus.
La fonction sinus est définie et continue sur R. Elle est impaire et 27 périodique.

Elle est dérivable sur R et Yz € R, sin’(z) = cos(z).

=y

=L

Fonction cosinus.
La fonction cosinus est définie et continue sur R. Elle est paire et 27 périodique.
Elle est dérivable sur R et Vz € R, cos’'(z) = —sin(z).

Ceos

~y
ol
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C.10 Fonction tangente.

™
La fonction tangente est définie sur : Dian = R\ {2 +km | ke Z} par :

tan(z) = sin(z)
cos(x)
Cette fonction est continue sur Diay.
Limites :
lim tan(z) = —oco lim tan(z) = +o0
z—>—% z—>%
>
P ! 2 ! 1
Elle est dérivable sur Dian €t V2 € Dian, tan'(z) =tan”(z)+1 ou tan'(z) = 2( )
cos” (x

Elle impaire et m-périodique.

o3
w13
ol

tan

C.11 Fonction partie entiére.

Définition :

Soit x un réel, il existe un et un seul entier relatif n vérifiant : n <x <n+1
cet entier s’appelle la partie entiére de z et se note |z|

Autrement dit : "La partie entiére d’un réel x est le plus grand entier inférieur ou égal & z".

Propriétés :

O Pour tout z € R,
lz] <z < |z] +1 et r—1<|z] <z
® Pour tout z € R,
le+1] =|z]+1 et VneZ, |z+n]=|z]+n

©® La fonction z — |z| est croissante sur R.
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s

x —> |z] est définie sur R
x —> |x] est continue sur R\ Z et n’est pas continue sur Z.

x —> |x] est constante sur tout intervalle inclus dans R\ Z.
Cl2 xz+—— 2% ot ac€R\Z

La fonction x — z est définie et continue sur R} .
Elle est dérivable sur R et sa dérivée est : © — ax® . (Cela se démontre facilement)
Sur la représentation suivante on peut distinguer les allures des courbes dans les trois cas suivants :

a<0 0<a<l1 1<«

(4.5) c

X=X

X=X

(0.6)
X=X

C (02

XPX

X=X
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C.13 x> a®(a un réel strictement positif)

La fonction  — a” est définie et continue sur R. Elle est dérivable sur R et sa dérivée est :  — In(a) a”

e Pour 0 < a < 1, la fonction est strictement décroissante sur R et lim a® = +o0 et lim a® =0
T — — 00 Tr—400

e Pour 1 < a, la fonction est strictement croissante sur R et lim a” =0 et lim a” = +oo
T——00 r—+00

C.14 Fonction racine n-iéme.

Premier cas : n € N* et n pair.

Définition : On appelle racine n-iéme la réciproque de 'application Ry — Ry
z — z"

La fonction f : x — /x est définie et continue sur [0; +o0].

Elle n’est pas dérivable en 0. Sa courbe posséde au point d’abscisse 0 une tangente verticale.

. , Y
Elle est dérivable sur |0;+oo[ et Vo >0, f'(z) = —
n
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Deuxiéme cas : n € N et n impair.

Définition : On appelle racine n-iéme la réciproque de 'application R — R .
x — z"

La fonction f : x — /x est définie et continue sur R. Elle est impaire.

Elle n’est pas dérivable en 0. Sa courbe posséde au point d’abscisse 0 une tangente verticale.

Elle est dérivable sur R* et Vo #0, f'(z) = ﬁ
nx

[ vérifiant tan(f) = x

y=lx
C.15 Fonction arctangente.
Définition : On appelle arctangente la réciproque de I’application ] — g; g { — R
x — tan(zx)
Autrement dit :
arctan est la fonction définie sur R et qui associe & tout réel x, 'unique réel 6 € ] — g; g
Propriétés :
71' T
eVzeR, —— <arctan(z) < —
2 2
e La fonction arctangente est définie et continue sur R.
. . T
lim arctan(z) = —— lim arctan(z) = —
r——o00 2 r—+o00 2

e Elle est dérivable et sa dérivée est la fonction R — R
1

1+ 22

r

e Elle est strictement croissante et impaire.
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T
Powrr ek yel-T:2],
e Pour = y 273

e Pour tout = € R, tan (arctan(z)) =z

e Pour tout z € },g; g [, arctan (tan(z)) = x

y = arctan(z) <= x = tan(y)

y=arctan(x)

C.16 Graphes des fonctions associées.

On note Cy la courbe représentative de f.

C.16.1 z+— f(z)+a

La courbe de la fonction  — f(z) 4+ a s’obtient en effectuant une translation verticale de Cy.

Transformation : translation de vecteur (0, a).

Interprétation : on ajoute a a toutes les ordonnées.

C.16.2

z+— fla+x)

Cy translatée
\

A}
AY
Cf‘\

La courbe de la fonction z — f(a + x) s’obtient en effectuant une translation horizontale de Cy.

Transformation : translation de vecteur (—a, 0).

Interprétation : on remplace chaque abscisse x par x — a sur la courbe.

Point important : un point (zo, f(xo)) de Cy devient le point (zo — a, f(x0)).
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; Criat)
1
1
Yy 1
1
translation de vecteur (—a,|0) /)
Cs ;
1
7
/ Cy
/7
7’
7
z x
(2o — f(JfO))‘ a
NN (2o, f(z0))

C.16.3 z+— f(a—1x)

La courbe de la fonction  — f(a — x) s’obtient en effectuant une symétrie par rapport a la droite A : z = g.

Meéthode :
— on remplace x par —x : symétrie par rapport a ’axe des ordonnées;

— puis on translate de vecteur (a,0).

. s a
Transformation : symétrie d’axe x = 5

C.16.4 z+— f(ax)

La courbe de la fonction  — f(az) s’obtient par une transformation horizontale.
Résultat :

— sia > 1: compression horizontale;

— si0 < a<1:étirement horizontal.
Interprétation : les abscisses sont divisées par a.

Point important : un point (zo, f(z0)) devient (@,f(xo)).
a

C.16.5 z+— af(x)

La courbe de la fonction z — af(x) s’obtient par une transformation verticale.
Résultat :
— si |a| > 1: étirement vertical;

— 510 < |a] < 1: compression verticale;
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— si a = —1 : symétrie par rapport a ’axe des abscisses.

Interprétation : les ordonnées sont multipliées par a.

C.17 Symétries des courbes représentatives.

C.17.1 Symétrie d’axe A:z=a

La courbe Cy admet la droite A : = a comme axe de symétrie si, et seulement si,

fla+h) = f(a— h) pour tout h tel que a + h et a — h appartiennent au domaine.

Conséquence graphique : les points (a + h, f(a + h)) et (a — h, f(a — h)) sont symétriques.

(a—h,fla—h +h, f(a+h))

1
|
a—nh a a-+h

C.17.2 Symétrie de centre A(a,b)

La courbe Cy admet le point A(a,b) comme centre de symeétrie si, et seulement si,

fla+h)+ fla—h)=2b
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Fonctions a valeurs complexes

(En cours de rédaction)
Continuité et dérivabilité d’une fonction & valeurs complexes.

Soient I un intervalle de R et f une application de I dans R.

on note u et v les deux fonctions définies sur I par u(z) = Re(f(x)) et v(z) = Im(f(x)) de sorte que

F(@) = u() + iv(x)

Définitions.

Dire que f est continue sur [ signifie que u et v sont continues sur 1.

Dire que f est dérivable sur I signifie que u et v sont dérivables sur

et alors on définit la fonction f' sur I par: f'(z) = u'(x) + v’ ()

Dire que F est une primitive de f sur I signifie que F est dérivable sur I et que F' = f.

Intégrale d’une fonction a valeurs complexes.
Soient I un intervalle de R, (a,b) € I° et f une fonction continue sur I a valeurs dans C.

on note u v les deux fonctions & valeurs réelles de sorte que : f = u + v

Définition.

L’intégrale de f de a & b est le nombre complexe :

/abf(t)dtd:ef/abu(t)dtw/:v(t)dt

On remarquera que toute fonction f continue sur I admet au moins une primitive F' sur [

b
et que pour tout (a,b) € I°, / f(t)dt = F(b) — F(a)

Extrait d’'un DM.

Partie A : Etude de la fonction t — ™'

Soit (a,b) € R?, on note m = a4 ib et f définie sur R par f(t) = e™

ou m € C.

1. Déterminer pour chaque réel ¢ la forme algébrique de f(t).

2. Justifier que f est dérivable et calculer pour tout t € R,  f'(¢).
3. Démontrer que pour tout t € R, f/(t) = me™.
4

. En déduire, lorsque m # 0, une primitive de la fonction f sur R.

Partie B : Calculs d’intégrales.

™

On cherche par deux méthodes & calculer I'intégrale : [ = /2 e “sin(2z) dzx
0

1. (a) Montrer avec une double intégration par parties que : I = 2(1 + e_%) — 41
(b) En déduire la valeur de I.
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™

2 .
2. (a) Calculer I'intégrale / e e dx  (on écrira le résultat sous forme algébrique)
0

(b) En déduire la valeur de I.

Partie C : Recherche d’une solution particuliére d’une équation différentielle.

On cherche par deux méthodes a déterminer une solution particuliére de 1’équation :
(E) : o' 42y + 3y = 4cos(2t)
Soit (a,b) € R?, on note f la fonction définie sur R par f(t) = acos(2t) + bsin(2t)
1. Calculer pour t € R, f'(t) et f"(t)
2. Déterminer une condition nécessaire et suffisante sur a et b pour que f soit solution de (E).
3. En déduire une solution de (FE). on notera f, cette solution.
4

. Déterminer deux réels A >0 et ¢ € |—m;m| tels que Vi €R, f,(t) = Acos(2t + ¢)
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Fonctions polynomiales.
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E.1 Généralités.

E.1.1 Définitions et notation.

Définition

il existe un entier n € N et n + 1 réels ao, a1, ..

On appelle fonction polynomiale réelle toute application P de R dans R vérifiant :

.an tels que : Vx € R, P(z) =ao+ a1z + -+ anz”

n

Cette application sera notée : z — Z arz”® et on note R[z] I'ensemble des fonctions polynomiales réelles.

E.1.2

k=0

Identification des coefficients.

Lemme :

Soient n un entier naturel et n 4+ 1 réels : ag, a1, ..., an.

Si VzeR, Zakxk =0 alors Vke][0;n], ap,=0
k=0

Conséquence :

Une fonction polynomiale P est non nul si, et seulement si,

il peut s’écrire : P : x — ap + a1z + -+ + anz"

avec an # 0

Théoréme : (Identification des coefficients)
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Soient P et @ dans R[z] non nuls avec :

{P:x>—>a0+a1x+~-~+anx" avec a, # 0
Q:x—by+bix+ - +bpx™ avec by, # 0

n=m

On a l’équivalence suivante : P = @ <=
Vk € [0;n], ar=bk

E.1.3 Vocabulaire.

Pour P:zx+—ap+aiz+ -+ apz” avec a, % 0
On dit que la fonction polynémiale P est sous sa forme développée réduite.

oz — a,z" est le monéme dominant de P.

e n le degré de P.

® a, le coefficient dominant.

e & — apz” est le monome d’ordre k de P.  (ou de degré k)
e ay, le coefficient d’ordre k de P.  (ou de degré k)

® ap est le terme constant.

Dire qu’une fonction polynomiale est unitaire, signifie que son terme dominant vaut 1.

E.1.4 Opérations.

La somme, produit et composée de fonctions polynémiales est une fonction polynémiale.

Si (P,Q)eR[z]®> alors P+QecRz], PxQecRz] e PoQ Rz

Propriétés : (de la somme et du produit)

Soient P, Q et R trois éléments de R[z], on a alors :

. 0+P=P, P+Q=Q+P, (P+Q+R=P+(Q+R)
2. Px1=P, PxQ=QxP, Px(QxR)=(PxQ)xR
3. Px(Q+R)=PxQ+PXxXR

Proposition.

Pour m € N*,
@ Le produit de m fonctions polyndémiales est une fonction polynémiale.
@Si PeR[z] et meN* alors P™ € R[z]

Complément : Coefficients du produit de deux polynémes.

n m
Soient P :x+—> Z apz® et Q:xr— Zbkxk
k=0 k=0

n+m

PX)xQX)=> | > ab; | x*

k=0 itj=k

coefficients de PxQ

E.1.5 Dérivée

Proposition.

’ La dérivée d’une fonction polynomiale est une fonction polynomiale.

Remarque :
n—1

n n
Si P:xr— Zakxk alors P’ :x+—— Zkakxk_l ou encore : P’z Z(k + Daggiz”
k=0 k=1 k=0
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E.1.6 Degré.

Définition :
Soit P € Rz],
si P=0 alors deg(P)=—oc0
si P:z—>ao+aix+---+apx" avec ap #0 alors deg(P)=n
Théoréme :

Soient P et @ deux fonctions polynomiales.
O deg(P + Q) < max{deg(P);deg(Q)}
deg(P x Q) = deg(P) + deg(Q)
Pour tout m € N*,  deg(P™) = mdeg(P)
Si deg(P) > 1 alors deg(P') = deg(P) —1

© ® 0

Démonstration. Faite en deuziéme année et dans C[X].

E.1.7 Intégrité

Théoréme : Intégrité.

Soient P et @ deux fonctions polyndmiales,
PxQ=0 <= P=0 ou Q=0

Démonstration. Faite en deuziéme année et dans C[X].

E.2 Racine d’une fonction polynoémiale.

E.2.1 Définition.

Définition (Racine de P) :

Soient P € R[z] et « € R,

Dire que « est une racine de P signifie que : P(a) =0

E.2.2 Racines et factorisation.

Lemme :

Pour tout a € R,

VkeN, 3QrcR[z]: VzeR, zF—-o"=(—-a)Qi()

Démonstration. Fuaite en deuziéme année et dans C[X].

Théoréme :

Soient P € R[z] et a €R,
Pla)=0 si, et seulement si, il existe @Q € R[z] tel que P:z— (z — a)Q(z)

Démonstration. Fuaite en deuzieme année et dans C[X].

Théoréme :

Soient P une fonction polynomiale et k& un entier naturel non nul,

Si ai,a9,...,ar sont k racines distinctes de P alors

IQER[z]: Pizr— (z—a1)(z—az) - (z — ar)Q(z)

Corollaire :

Soient P une fonction polynémiale et n un entier naturel non nul,

Si P est de degré n et ai,as,...,a, sont n racines distinctes de P alors

GINER: Pizr— ANz —a1)(z—a2) - (z—an)
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E.2.3 Nombres de racines d’un polynéme.

Soient P et @ deux fonctions polynomiales et n un entier naturel.
(1) Si a1, @z, - ,ay sont n racines distinctes de P et si deg(P) = n,

alors il existe A€ R tel que: Vz € R, P(z)= Az —a1)(z—az2) - (x — an),
(2) Si P est de degré n (Ce qui impose P # 0), alors P a au plus n racines distinctes.
(3) Si P est de degré inférieur ou égal & n et si P a (n+ 1) racines distinctes, alors P = 0.
(4) La seule fonction polynoémiale ayant une infinité de racines est la fonction nulle.

E.2.4 Ordre de mutiplicité.

Définition :

Soient a € R, P une fonction polynomiale non nulle et m un entier naturel non nul.
Dire que « est une racine de P d’ordre de multiplicité m

signifie qu’il existe Q € R[z] tel que :
VreR, Pz)=(z—a)"Q(x) et Q(a)#0.

E.2.5 Lien entre dérivée et racines multiples.

Théoréme :

Soient « € R et P € R[z],

a est une racine multiple de P, si et seulement si, P(a) = 0 et P'(a) = 0.

Démonstration.
Raisonnons par double implication :
Supposons que P : x +— P(z) = (z — a)’Q(z) avec Q € R[z].

(on suppose que o est une racine multiple)
on a d'une part P(a) = (o — a)’Q(«) donc P(a) =10

on a d’autre part pour z € R, P'(z) =2(z — a)Q(z) + (z — a)’Q'(z) don  P'(a) =0 |

Supposons que P(a) = P'(a) = 0.
e P(a) = 0 donc il existe R € R[z] tel que P(z) = (x — a)R(z) on en déduit que :
Vz €R, P'(z) = R(z)+ (z — a)R'(z) ce qui entraine que : P'(a) = R(«a),
e P'(a)=0 donc R(a)=0cetainsi R:z+ (z —a)Q(x) avec Q € Rlz],
on en déduit quil existe Q € R[z] tel que : P :z+— (z — a)’Q(x),
autrement dit :  « est une racine multiple de P. |

’Une racine o d’un polynéme P est une racine multiple si, et seulement si, P'(a) = 0‘

E.2.6 Fonction polynomiale de degré impair

Théoréme :

Soit P une fonction polynomiale réelle,

Si le degré de P est un entier impair alors P a au moins une racine réelle.

Démonstration.
n

Soit P = Z awX" € R[X] un polynome tel que n est impaire et a, # 0
k=0

On note : f la fonction  — P(x).

Discutons suivant le signe de a,, :

e sia, >0, ona: limf=-c0 et Emf = +oo et f est continue sur R
— 00 oo

donc (Th. des valeurs intermédiaires) f s’annule au moins une fois sur R

esia, <0, ona: limf=+o0o et Emf = —o0 et f est continue sur R
— 00 oo

donc (TVI) f s’annule au moins une fois sur R

| Dans tous les cas, il existe un réel z, tel que : P(z) =0 ‘
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F.1

Définition, notation, unicité.

I est un intervalle non trivial tel que 0 est un élément de I ou 0 est une borne de I,

Définition :

Soit n un entier naturel et f une fonction de I dans R,

Dire que f admet un développement limité d’ordre n en 0 signifie qu’il existe des réels
a0, a1,...an et une fonction € de I dans R tels que

Ve eI, f(x)=ao+az+ax’+ - +anz" +e(x)z” et lignezO

Notation :

f(z) =, 90 taiz+asxi - +anz” +o(z™)

T—r

Précicision :  f(z) = o(2") signifie lim /(@) et "
rT—r

i se lit " f(z) négligeable ="

Théoréme (unicité)

‘ Le polynoéme associé au développement limité d’ordre n est unique. ‘

Démonstration.

Supposons qu’il existe deux polynémes P et @ tels que f(z) P(z) + o(z™) et fl@) = Q(z)+ o(z™)

x—0 x—0

Alors P(z) — Q(z) = o(z") avec P — Q un polyndéme de degré au plus n.

S’il n’est pas nul, il existe k € {0,...,n} et A # 0 tels que : P(z) — Q(z) ~ Az®, donc Pz) — Q=) — A #£0,

z—0 xk
ce qui contredit P(z) — Q(z) = o(z™), ainsi P = Q.

Vocabulaire : Ce polyndme est appelé partie réguliere du DL, (0).

Attention : Deux fonctions distinctes peuvent avoir la méme partie réguliére d’ordre n.
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F.2 Troncature.

Proposition :

Soit NV et n deux entiers naturels.

N n
Si f(z) o Zak 2" +o(@™) et n< N alors  f(x) o Zak ¥ + o(z™)
k=0 k=0

En effet. f(x) =, a0 tax+asxi 4+ +anaz” + an+1x”+1 4o danzy +o (:EN)
x

=o(a™)

F.3 Lien avec les équivalents.

Théoréme :

Soient n € N et a € R (attention a # 0),

() =, ax" +o(z") si, et seulement si, f(z) ~ az"

=y z—0
En effet. f(z) = az" +0o(z") — ) = aa” — 0 = ) = az” — 0 = /(@) — 1
z—0 xm z—0 ax™ z—0 axr™ xz—0
F.4 Formule de Taylor-Young.
Théoréme :
Si f € C"(I) alors f admet un DL, (0) et
_ M0 & n
f(@) @—0 mooT o)
k=0
Démonstration. (admis)
F.5 DL usuels en 0.
(A connaitre)
1 2 n n
= 14+z+2"+ - +z" 4+ o(z")
11—z z—0
m—1++ﬁ+i+--~+ﬁ+(”)
e =, T+ 3 5 7 tolz
. P, gt omio
(@) 2,0 =t gy D gy o)
- Lz it
costw) = 1= G o T gy o)
m2 mS n+1 n
Inl4+z) = 2——+4+—=+---+(-1) + o(z™)
z— 2 3
(1+2)" = 1+az+ ala — 1)x2+ a(oe—l)(oz—?)x;ng”'+ ala — 1)"'(a_n+1)x”+o(m")

&—0 2! 3! n!

En effet : Il suffit d’appliquer le théoréme de Taylor-Young.
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F.6 Sommes et produits.

Si { ggi)) z gég i Zg:)) (On a des DL de f et g au méme ordre en 0)

0 alors (Af + ug)(z) = (AP + uQ)() + o(a")
pour une combinaison linéaire il suffit de faire la combinaison linéaire des parties régquliéres.

® alors (f x g)(z) = R(z) + o(z™)
ol R est le polynéme obtenu en conservant les termes < n de P X @
pour le produit on multiplie les parties réguliéres et on tronque a l’ordre n.

® alors pour m € N, f™(z) = R(x) + o(z™)
oll R est le polynome obtenu en conservant les termes < n de P™

En pratique (pour faire simple) :

Pour obtenir un DL, d’une expression formée de sommes et de produits on change tout par des DL d’ordre n.

F.7 Primitivation d’un DL.

Ici I est un intervalle non trivial contenant 0.

Théoréme :

Soient f : I — R dérivable sur I et n € N,
Si fl(z) = Zak:ck +o(z") alors f(z) = f(0)+ L o(z™™)
z—0 = x

Démonstration. (admis)

F.8 Lien avec la régularité de f.

Théoréme :

Soit f: I — R avec 0 € I.

f est dérivable en 0 si, et seulement si, J(ag,a1) € R : f(x) S tairto (z)

et on a alors : ap = f(0) et a; = f'(0).

Autrement dit : f est dérivable en 0  si, et seulement si, f admet un développement limité d’ordre 1 en 0.

Démonstration.

Si f est dérivable en 0, alors M — £(0), donc M = f'(0) + e(z) avec e(z) — 0,

z—0

dron f(x) = £(0) + ' (0) +ze(x) = f(0) + f'(0)z +o(a).

Si f(z) Lo G0 Tariw+ o(z), on note f(z) = ao+ aix + e(z) x alors f(z) a0 donc ap = f(0),
f(z) - f(0)

T

et = a1 + &(z)x —> a1, donc f est dérivable en 0 et f'(0) = a1.
z—
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Raisonnements. Rédaction.
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G.1 Pour montrer A =B

@ on montre souvent A C B et B C A. ("Raisonnement par double inclusion")
@ on aussi raisonner par équivalence en montrant : Vr € £, z € A < xz € B

Rédaction type pour O .

Prenons un élément z de A.

...donc ...
donc x € B n

Prenons un élément x de B,

...donc ...

doncxz € A n

En conclusion : A=B

Dans les cas les plus simples on peut raisonner par équivalence en s’appuyant sur la remarque suivante :

Si P<= Qe Q<= R alors P < R

Reédaction type pour @ .

Prenons un = € E quelconque fixé, (ici on ne suppose rien)
(c’est ce que signifie la phrase " Soit x € E,")

r€EA <—
—
<— =x€B

En conclusion : A=B

Pour montrer : "A ¢ B".



Annexe G. Raisonnements. Rédaction. 192

En prenant xo (un élément particulier de E),
onaxy € Aetaz ¢ B.
donc A ¢ B n
En conclusion : A¢ B

G.2 Démontrer une implication.
Beaucoup de propositions peuvent s’écrire : Vo € E, P(z) = Q(z).
Autrement dit : "Quel que soit objet z, Si z vérifie P(z) alors z vérifie Q(z)."

Rédaction type.

Le principe général de cette rédaction :

Prenons un élément x de E et supposons P(x) vraie.
( C’est ce que signifie la phrase : "Soit x € E, tel que P(x).". )

on raisonne ensuite par déductions successives pour montrer que Q(x) est vraie.

Pour montrer que "Vz € E, P(z) = Q(z)" est fausse, on donne un contre-exemple.

Rédaction type :

En prenant xo (un élément particulier de E)

on a P(zo) est vraie et Q(zo) est fausse.

En conclusion : ‘L’afﬁrmation :Vz € E, P(z) = Q(z) est fausse

G.3 Démontrer une équivalence.
Souvent pour montrer une équivalence, on raisonne par double implication.

e Pour démontrer Vo € E, P(z) <= Q(z),
on démontre Vz € E, P(z) = Q(z) et VzeE, Q(z)= P(x).

Rédaction type.

Prenons un élément x de E et supposons P(x) vraie.
...donc ...
donc Q(z) (est vraie) n
Prenons un élément = de E et supposons Q(x) vraie.
...donc ...
donc P(z) (est vraie) n
En conclusion : Vz € E, P(z) < Q(z) ‘

e Dans les cas les plus simples on peut raisonner par équivalence en s’appuyant sur la remarque suivante :

Si P<+<= Q et Q< R alors P <= R

Rédaction type.
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Prenons un = € E quelconque fixé, (ici on ne suppose rien)
(c’est ce que signifie la phrase " Soit x € E,")
P(z) <+
= Q)
]
En conclusion : ‘Vm € FE, Plz) < Q(x) ‘

e Une troisiéme approche est parfois plus simple.
Pour démontrer Vz € E, P(z) < Q(z),

on démontre Vz € E, P(z) = Q(z) et Vz€ E, non(P(z))= non(Q(z)).
Rédaction type.

Prenons un élément x de E et supposons P(z) vraie.

...donc ...
donc Q(z) (est vraie) ™

Prenons un élément  de E et supposons non(P(z)).

...donc ...

donc non(Q(x)) ) ™

En conclusion : ‘Vm €E, P(z) < Q(x) ‘

G.4 Raisonnement par disjonction des cas.

Le principe :
Si (P1ouP) et Pr=— Qet P, = Q alors Q.

(En cours de rédaction)

G.5 Raisonnement par contraposée.

Le principe :
Pour montrer Vz € E, P(z) = Q(z), il suffit de montrer Vx € E, non(Q(z)) = non(P(z))

(En cours de rédaction)

G.6 Raisonnement par ’absurde.

Le principe :
Pour montrer Vo € E, P(z), il suffit de montrer Va € E, non(P(z)) = Q(z) et non(Q(x))

(En cours de rédaction,)

G.7 Raisonnement par analyse-synthése.

Principe :
Si VzeFE, Pla)=xz€A alors {z€F|Plx)}={zeA|P)}
On cherche a déterminer : S={ z € F | P(x) }
Une premiére étape permet de réduire le domaine d’étude en raisonnant par condition nécessaire : 1’ Analyse.
Vee E, Plz)=z€A

11 suffit alors de déterminer : { z € A | P(z) } , la Synthése.
Dans certains cas 'analyse & tellement réduit ’ensemble d’étude A qu’il suffit de vérifier que les éléments = de A
vérifient ou non P(x).

(En cours de rédaction,)
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G.8 Résoudre une équation.

Résoudre ue équation revient toujours a passer de 'écriture { z € E | P(z) }acelle { f(t) |te€ I }.
ou dans les cas les plus simples a : { z € E | P(z) } = {21, ..., zn}

Implication / déduction.
On distingue : une implication que I'on peut voir comme une régle

et une déduction qui est 'application de la régle.

Exemple (dans un contexte ot o est un réel supérieur ou égal —1) :

déduction
on sait que —a=+va+1 ol=a+1
T

Pour tout (a,b) € R?, si a = b alors a® = b
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