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Ex 1 Tracé de courbes
A. Soita,betcdesréelstels quea # 0 et A= b? — 4ac.

. A
On pose pour tout réel x, P(x) = ax? +bx + ¢ = a(x —a)’+ B aveca = —— etﬂ =
—_— —_—
forme développée d'apres forme canonique
le cours

1. Onsupposea > 0.
a. Sans utiliser la dérivation, expliquer pourquoi P atteint son minimum en « et donner la valeur de ce minimum.
b. Expliquer comment tracer la courbe de P & partir de la courbe de (x = x?2).
c. Endéduire le tableau de variation de P.
d. Quelest Ueffet sur la courbe d’'une augmentation (resp. diminution) de a ? Méme question avec a, puis §7?
1ere - Simulation de tir de basket (ac-paris.fr)

e. Tracerlacourbe de P en distinguant les cas A> 0,A= 0 et A< 0 eten indiquant a et le minimum ( avec valeur ) de P, les
racines éventuelles de P.
2. Onsuppose a < 0. Répondre aux questions précédentes en les adaptant a ce cas.

B. Expliquer comment passer de la courbe de sin a celle de f: (x ~ 3sin(2x)) puis celle de g: (x — 3sin (Zx + %))

1.a.Vx,a(x — a)? = 0 donc P(x) = B = P(a). Par conséquent, P atteint son minimum S en a .
1.b. Soit f: (x ~ x2).
dilatation si a>1
et retractation si a<l .
translation de verticale translathfie
vecteur al de rapport a vecteur B
Cf C(x»—>(x—a)2) C(x»—)a(x—a)z) > CP~
1.c. Cp estdonc une parabole comme Cf et son minimum est le point A(a, ). Par conséquent, P est strictement croissante sur [, +oo[
et strictement décroissante sur ] — oo, a].
1.d. Le paramétre a fait varier Uinclinaison des pentes de la parabole : plus a grandit, plus la parabole monte vite vers Uinfini.

Les variations du parameétre a font décaler Cp horizontalement. Les variations du parameétre 8 font décaler Cp verticalement.

1.c.
a>0et A=0
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a<0Oet A<O

a<Oet A<O

Ex2Soita € RetVn € N, P,(a) = [I}-, cos (l)
1. Onposeu, =sin ( )P (a). Montrer que la suite (u,) est géométrique.

En déduire la limite de P, (a) quand n — +oo. (on utilisera la limite usuelle : lim === sin (t)

—).

1. Soitn € N".
%sin(zx):sin(X) cos(X)
averX:%

donc 2X: :27%1

U, = sin (i) P,(a) = sin (i) [Ti_cos (zi) = sin (2 )cos (z ) =1 cos (2 ) = %sm (z" 1) "2 cos (za) = %un_l.
Par suite, U, = (%)n ug i.e. sm( )P (a) = (—) sin(a) cos(a) = (E)n+ sin(2a).
2. Oubiena = 0alors P,(0) = [[f-ocos(0) = 1.
Ou bien a # 0. Alors, comme Vn,% #0et nlianw;in = 0, pour n assez grand, Za—n € ]—g 0[ U] [donc pour n assez grand, sm( ) # 0 et par suite,

(l)'” sm(2a) in sin(2a)
pour n assez grand, P, (a) = ~¥—-— z
i (z_") sin ) —2a
facteur
inépendant den
donc constant quand

n—+oo,
a
Or, lim = =0et 11m Sin (X) = ldonclim - =l=1et par composition, llm 2= 1.
n—+oo 21 X-0 sin(X) 1 oosm_( )
o
inverse de
sinX
X
Jenconclus gie lim B,(a) = sin2a)
n-+co 2a
sin(2a)
Ainsi, IR Pn(a)={ sta:#O
e 1 sia=0


https://capytale2.ac-paris.fr/p/basthon/n/?kernel=python3&mode=assignment&id=4164886

Ex 3

Ex 4

Trouver deux réels a et b tels que : Vx € R, 4x* + 1 = (2x? + ax + 1)(2x% + bx + 1).

s - K
2. Endéduire lalimite quandn — +oode Sy = Yoy 75 -

1. Vx€R,(2x%+ax +1)(2x? + bx + 1) = 4x* + (2b + 2a)x® + (4 + ab)x? + (a + b)x + 1. Donc pourque Vx € R,4x* + 1 =

(2x2% + ax + 1) (2x% 4 bx + 1), il suffit de choisir a et b tels que {4‘1_:_633:_00 i.e. {417_22__(10 i.e.. {baz__zz ou {abz_—zz )

Ainsi,Vx € R, 4x* + 1 = (2x% + 2x + 1)(2x? — 2x + 1).

X X
2. Posons f(x) = 4x*+1  (2x2+2x+1)(2x2—2x+1).
x ax+b cx+d

VX ER f(x) = (2x242x+1)(2x2-2x+1). = (2x242x+1).  (2x2-2x+1).

D’aprés le cours, il existe a,b,c et d réels tels que :

x? ax*+bx cx+dx
Alors, Vx € R, xf(x) = (2x2+2x+1)(2x2—2x+1).  (2x2+2x+1). = (2x2—2x+1).
De plus, f(0) =0 = b +d.Donc,d = —b.

Ainsi,Vx €R, f(x) =

Donc, lir}} xf(x) =0=a+c.Doncc = —a.
X—+00

—4x
(2x2+42x+1)(2x2-2x+1)

x 1 1
(2x2+2x+1)(2x2—2x+1) (ax +b) [(2x2+2x+1). - (2x2—2x+1).]

= (ax + b)[ ].

Donc,Vx € R,x = (ax + b)(—4x). Donca =0etb = —%conviennent.

o x 1 1 1
Ainsi, vx € R, f(x) = 4xt+1 _Z[(2x2+2x+1). - (2x2—2x+1).]'
. _vn _k _en _1 1 _ 1 _ _1lym 1 _ 1
Par suite, S, = Zk:14k4+1 T “k=1 4[(2k2+2k+1). (2k2—2k+1).] g 4k=1 [(2k(k+1)+1). (2(k—1)k+1).]
1 1 1 1
Sno = mXkailwen —wd = =gl —wl = g~ U

en posant

1
U= Q=T D).

Montrer que les images ponctuelles des solutions de 'équation (e) : (z + 1)™ = (iz — 1)™ d’inconnue z complexe, sont toutes

alignées. Déterminer ces solutions.

1.

Soit z une solution de (e) et M le point d’affixe z. Alors, (z+ 1)™ = (iz— )" donc |(z + 1)"| = [(iz— 1)"| donc |z + 1|" =
liz—1|". Comme |z + 1| et |iz — 1| sont des réels positifs qui ont la méme puissance n, il sont égaux ( car la fonction (x — x™)
estinjective surR%). Alors, |z+ 1| = |iz—1| = |i (z - %)| = |i| |Z - %| = |z —%| = |z + i|. Introduisons les points B d’affixe —1
et le point C d’affixe —i. Alors MB = |z + 1| = |z + i| = MC. Donc,M est sur la médiatrice de [B, C].

Ainsi, tous les points images ponctuelles des solutions de (e) sont alignées sur la médiatrice D de [B, C].
(-1) n’est pas solution de (e). Soit z € C\{—1}.

S o n o
z sol°de (e)(:)(z+1)n=(iz—1)”(=>oz Dl @(LZ 1) =1 & 222 ost une racine niéme de l'unité
(z+1)" z+1 z+1
iz—1 j2kn j2kn j2kn j2km
(:)EIkE[[O,n—l]]/Z+1 =e n @3k€e0,n—-1]/iz—1=e n (z+1) @ 3Fk€e[0,n—-1]/(i—e n )z=1+e n
. j2km o ogm 2kn _ 7 Z_n _n
Or,i en—O@en—ez(:)T_E[Zn]@EIpEE—Z+pn = k_Z‘

N .
car k compris
entre0etn—1
.2km

.2km
De plus, lorsque k = %, <i - elT> z=0#1+i=1+e"n.Donck = %n’est pas possible.

@er[[o,n—l]]\{%},zz 1+e;£ =2cos(ni);n _ ZCOS(?E);LL: _ ZCZ)TS(del'nE+k_”
(i—e n) i(1+ie n) i<1+eze n) i(Zcos(Z+T)el(4 n)>
os(M)eF (M) . ws(M)

= = = e 4
elg (cos (% + ];l—”) ei(%'l:m_n)) cos (% + l;_n’) Ccos (% + l;l_rr)

Ainsi, Sol(e) = {i:))ei%"/ k e [0,n— 1]]\{%}}.

k
(T
4 n
cos (k—") 5T
—\n/J

Remarque : Posons z;, =

os(+5)
effet,
) cos(k—”) st
Si ﬁ > 0 alors arg(z,) = T[Zn]. Donc, My, € D.
cos(+—=
4 n
cos(*E cos(*® . 5w cos(*® (5T
_cos(3) o) e o) i o
Si cos(%+k7n) <Oalors z = — cos(%+k7") Tete = - cos(§+k?")e (4 ) donc arg(z) = " [27]. Donc, M, € D.

km
cos(—
Si%&) = Oalors zy = 0 et My, = 0.Donc, M, € D.

COS(—+—
4 n

e"+. 0On retrouve que tous les points My (z;), images des solutions de (e), sont alignés sur D. En



