Entrainez-vous

1. La vitesse d’un point matériel vérifie I’équation différentielle © + hv = 0 ot h est une constante positive.
Résoudre I’équation différentielle pour v(¢ = 0) = vg. Tracer lallure de v(t).

h
2. La position z(t) d’un mobile vérifie ’équation différentielle & + —ax = vy ol h et m sont des constantes

m
positives. Résoudre 1’équation différentielle pour x(t = 0) = 0. Tracer l'allure de z(t).
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3. La position x(t) d’un mobile vérifie I’équation différentielle & + T = 0 ol k et m sont des constantes

positives. Résoudre ’équation différentielle pour x(t 0) 0 et x(t 0) vo. Tracer l'allure de z(t).
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4. La position z(t) d’un mobile vérifie I’équation différentielle Z + az = ¢g ol « est une constant positive.
Résoudre I’équation différentielle pour z(t = O) 0et 2(t = O) 0. Tracer lallure de z(t).
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