
Interrogation 28
Vérification d’acquisition du cours

Exercice 1

Soit E un K-espace vectoriel et B = (e1, · · · , en) une base de E. Soit x ∈ E. C’est quoi "les coordonnées de x"
dans la base B ?

Comme B est une base de E, il existe un unique n-uplet (x1, · · · , xn) ∈ Kn tel
que x =

∑n
k=1 xkek. Les xi sont les coordonnées de x dans la base B.

Exercice 2

Énoncé du théorème de Taylor pour les polynômes.

Soit P ∈ Rn[X] alors les coordonnées de P dans la base
(
1, (X − a), (X − a)2, (X − a)3, · · · , (X − a)n

)
sont :

(
P̃ (a), P̃ ′(a),

P̃ ′′(a)

2
, · · · ,

˜P (n)(a)

n!

)
.

Exercice 3
Quelle méthode faut-il utiliser pour calculer

lim
n→+∞

n∑
k=1

1√
1 + ln

(
k
n

)?
Justifier. On ne demande pas de faire le calcul.

La fonction f(x) =
1√

1 + ln(x)
est prolongeable par continuité sur [0, 1] et on

reconnaît une somme de Riemann de f sur [0, 1].

Interrogation 28
Vérification d’acquisition du cours

Exercice 1
Définition la plus générale de famille libre.

Soit E un espace vectoriel sur K et = (e1, · · · en) une famille de n vecteurs de E,
alors est libre si et seulement si ∀x1, · · · , xn ∈ K, (

∑n
k=1 xkek)⇒ (∀i, xi = 0)

Exercice 2

Que peut-on dire de la famille de R[X] suivante
(
(X − 2)2, (X − 3)3, (X − 7)7

)
?

Libre car échelonnée en degrés et ne contient pas le vecteur nul.

Exercice 3

Soit E un K-espace vectoriel et B = (e1, · · · , en) une base de E. Soit x ∈ E. C’est quoi "les coordonnées de x"
dans la base B ?

Comme B est une base de E, il existe un unique n-uplet (x1, · · · , xn) ∈ Kn tel

que x =
n∑

k=1

xkek. Les xi sont les coordonnées de x dans la base B.
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