
Interrogation 28 bis
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

Comment calculer la limite quand n→ +∞ de
1

n

n−1∑
k=0

tan2(k/n) (on ne demande pas de faire le calcul).

La fonction f : x 7→ tan2(x) est continue sur [0, 1] donc on reconnaît une somme
de Riemann qui converge vers

∫ 1

0 tan2(t) dt = [tan(t)− t]10 = tan(1)− 1.

Exercice 3
Formule de changement de variable avec hypothèses.

Soit f : I → R continue et u : [a, b]→ I de classe C1, alors∫ u(b)

u(a)

f(t) dt =

∫ b

a

f(u(x))u′(x) dx.
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Exercice 1

Énoncer le théorème sur les sommes de Riemann (dans le cas où la fonction est définie sur [0, 1]).

Soit f : [0, 1]→ K continue, alors
1

n

n∑
k=0

f

(
k

n

)
−→

∫ 1

0

f(t) dt.

Exercice 2

Soit P ∈ Cn[X], quelles sont les coordonnées de P dans la base
(
1, (X − i), (X − i)2, (X − i)3, · · · , (X − i)n

)
de

Cn[X] ?

En notant B cette base, MatB(P ) =

(
P̃ (k)(i)

k!

)
0≤k≤n

.

Exercice 3

Énoncer le théorème d’intégration par parties (avec contexte et hypothèses évidemment).

Soit u, v : [a, b] → R deux fonctions de classe C1. Alors
∫ b

a

u(t)v′(t) dt =

[u(t)v(t)]ba −
∫ b

a

u′(t)v(t) dt.
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