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QUESTIONS DE COURS

Equations différentielles linéaires du ler ordre

e Les fonctions g : R — C, dérivables sur R et vérifiant
«V(s,t) €R? g(s+1t) = g(s) x g(t) »
sont exactement :
la fonction constante nulle 0 et les fonctions du type f, : © +— €

ou a est une constante (dans C).

e Soit Sy, 'ensemble des solutions, sur I, de I’équation différentielle linéaire, du
ler ordre, homogéne, normalisée (EH) : y'(z) + a(z)y(z) = 0.

Alors ’ensemble Sy est stable par combinaison linéaire.

Courbes en coordonnées polaires

‘ —_— S
e Calcul des coordonnées des vecteurs vitesse M'(6) et accélération M” (), dans le

—
repére mobile Ry = (O, iy, Up) : si OM(0) = p(0)iy, alors
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M'(0) = p'(0)dy + p(0)Ty (i) {M’(Q)} _ [ PO
Roo\ p(0)
et
VD - "0) — p(0
M"(0) = (p"(0) — p(0))us + 20 (0)Ty  (ie) {M”(@)]R _ ;) E(;) p(0)
’ p

e Savoir identifier et tracer rapidement les courbes décrites par
p(0) = acos(f) + bsin(f) = 2R cos(0 — 0y)
ou

1 d
pl0) = acos(6) + bsin(f) N cos(f — )




