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Ce document a pour but de donner un apercu des notions essentielles vues en cours.
Il ne se substitue pas aux notes prises en cours, et ne remplace pas une attention soutenue en classe.



Les sciences elles-mémes, et les mathématiques en particulier,
consistent d’abord en des textes. On a souvent [’idée selon la-
quelle les mathématiques consistent en des formules. Effective-
ment, le langage symbolique joue un réle; il est devenu indispen-
sable dans le développement de la discipline. Cependant, aujour-
d’hui comme hier, ces formules ne prennent un sens qu’a l’in-
térieur d’un texte. Un article de mathématiques est d’abord, et
avant tout, un texte ; c’est un récit. Les mathématiciens, et de fa-
con plus générale les scientifiques, sont des écrivains. Les textes
ont toujours une structure de récit, c’est-a-dire une structure li-
néaire. On raconte une sorte d’histoire, dans laquelle sont intro-
duits progressivement des protagonistes qui vont interagir entre
eux. Les mathématiques et les sciences sont une forme particu-
liere de littérature.

Laurent Lafforgue
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Notations usuelles

ALPHABET GREC

Lettre ‘ minuscule ‘ Majuscule | Correspondance

alpha «a A a
béta I6; B b
gamma 0% r g
delta 0 A d
epsilon eouc E e
z€ta ¢ Z V/
éta n H é
théta 0 S} th
iota L I i
kappa K K couk
lambda A A 1
mu o M m
nu v N n
ksi ou xi £ = X
omicron 0 0] o
pi T ou w II P
rho P P r
sigma o Y S
tau T T t
upsilon v T y
phi ¢ ou @ d ph
khi X X ch ou kh
psi Y LG ps
omega w Q 0




SYMBOLES MATHEMATIQUES

’ Symbole ‘

Signification

v
3,3
€
C

« pour tout »
« il existe », « il existe un unique »
« appartient a »
«est inclus dans »
Intersection, union
«non », « et », « ou »
Ensemble, ensemble vide
«implique », «si... alors... »
« équivaut a », « si et seulement si »
Intégrale, somme, produit

«infini »

ENSEMBLES DE NOMBRES

Symbole Signification ‘
N Entiers naturels
Z Entiers relatifs
D Nombres décimaux (a développement décimal fini)
Q Nombres rationnels (de la forme g, (p,q) € Z x N¥)
R Nombres réels
C Nombres complexes
N*, Z*, D*, Q*, R*, C* Mémes ensembles privés de 0
U Nombres complexes de module 1
U, Racines n-iemes de 1'unité (n € N*)
ENSEMBLES DE FONCTIONS
Symbole ‘ Signification
F(A,B) ou BA Fonctions A — B
RN ou CN Suites réelles ou complexes a indices dans N
C(I,R)ouC(I,C) Fonctions continues sur I’intervalle 1
D(I,R) ouD(I,C) Fonctions dérivables sur I
CY(I,R) ouC(I,C) Fonctions dérivables a dérivée continue sur /
C™(I,R) ouC™(I,C) | Fonctions n fois dérivables avec dérivée n®™ continue
C>*(I,R) ouC>(I,C) Fonctions n fois dérivables pour tout n € N
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Formulaire de trigonométrie

Valeurs remarquables

JIHHAE
cosf |1 \gg \2 % 0
sinf | 0 % \}i \gg 1
tand | 0 \% 1 | v/3 | non défini

Relations fondamentales

e cos?(f) +sin?(0) = 1,

_ sin(0)
° tan(ﬁ) = COS(Q)’
1
o 1 +tan?(h) = cos2(0)°

Périodes et symétries

e cos(f +2m) =cos(f) et sin(f+ 27) = sin(6),
e tan(f + 7) = tan(),

e cos(—0) = cos(6) et sin(—0) = —sin(0),

e cos(+m) =—cos(f) et sin(f+ 7)= —sin(h),
e cos(m—0) = —cos(f) et sin(m—0)=sin(0),
ecos(0+7%)=—sin(d) et sin(f+7%)=-cos(d),
e cos (5 —0) =sin(d) et sin(F —0) =cos(d),

2
e tan(—0) = —tan(f) et tan (% —6) =1

Résolution d’équations

e (cosa = cosb) <= (a = £b mod 27),
o (sina =sinb) <= (a =boumw —b mod 27),
e (tana =tanb) <= (a =b mod ),

X1l



Addition et duplication

sin(a + b) = sin(a) cos(b) + sin(b

sin(a — b) = sin(a) cos(b) — sin(b
_ tan(a) + tan(b)

tan(a +b) = 1 — tan(a) tan(b)’

_ tan(a) — tan(b)
tan(a —b) = 1+ tan(a) tan(b)

2 2

cos2a = cos?a —sin®a = 2cos?a—1=1 —2sin2a,

sin 2a = 2sinacosa,

2tana
tan2a = —
1 —tan“a

Linéarisation et factorisation

2
—-b b
e sina + sinb = 2cos 272 gin ot ,
2 2
. . . [(a—b a+b
e sina —sinb = 2sin cos ,
2 2
Analyse
. 1—cosx 0 e sin’ = cos,
xT z—=0
sin .
r a0 o tan’ = 1 + tan® =

1
cosacosb = B (cos(a — b) + cos(a + b)),

1
sinasinb = 5 (cos(a — b) — cos(a + b)),

1
sinacosb = 5 (sin(a — b) +sin(a + b)) .

2

cos®a = = (1 + cos(2a)),

2

sin“a = = (1 — cos(2a)),

N o) —

1
cosasina = 3 sin(2a).

cosa + cosb = 2 cos (a—b> cos <a—|—b> ,
2 2
cosa — cosb = —2sin (a—b) sin (a—;—b) )

/ .
e cos = —sin,

cos?
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Dérivées et primitives usuelles

Xiv

f@) D; 7(x) D
% (a € R) R%L ozt R%
z" (n € N¥) R na" ! R
1 . . n .
xin (7’L €N ) R _W R
1
R R*
ve M 2z +
e’ R e’ R
1 R* 1 R*
nx -
+ z +
sinx R CcoS T R
cosx R —sinx R
1
tan x R\ (g-Fﬂ'Z) 1+tan’z = o R\ <g+7rz>
i 1,1 ! |- 11]
arcsin x -1, S —1,
V1—22
1
arccos T —-1,1 e -1,1
e == -
1
arctan x R T2 R
ch z R sh x R
sh z R ch x R
gou(z) |{z|u(z)€ Dy} u'(x)g ou(x) {z |4/ (z) € Dy}




On donne a chaque fois une primitive F' de f. Les autres sont les F' + ¢, avec ¢ € R.

f(z) Dy /f
xa—i—l
“(aeR R*
2" (a ) + a+1
xn+1
" N* R
" (n € N¥) I
1 1 1
x—n(neN*,n#l) R* e
1
— R* In|z|
T
e’ R e’
cos T R sinx
sin x R —Ccosx
T
tanx R\ <§+7TZ) —In | cos z|
: |- 11] i
_— -1, arcsin x
V1—2z2
1
- —1,1 arccos x
T ] [
1
a2 R arctan x
sh x R chx
ch x R sh x
u'(x)g ou(r) |z |u'(x) € Dy} gou(x)




Développements limités usuels

ex:1+x+f+f+...+i+zgo(gjn)
sh(x) _x+ag)+1:c250+...+(;::i)!+xgo(wzk+z)
ch(z) =1+ 3322 + ;U4 4ot (gj:)' + o 2641
! =l-z+2°—2°+- +(-1)"z" + o (a")
1+z z—0
ln(l—i-a:):x—$—2+w—3_£4+...+(_1)n—1£+ o (z") (x> —1)
2 3 4 z—0
sinz) =@ - :663 * 190250 o () (;lfi)! CRCN
cos(x) =1 — 9022 + ;le o (= )k(;:;' xgo( 2k+1)
tan(x) =z + a;:% + 21:;5 + mﬁo(xfi)
(1+2)*=1+az+ a(a2— 1)962 + alo - 13(04 — 2)933 +
+a(af1)(@—2)1...(a—n+1)$n+ o (") (a€R)
n! 20
Vitzr=1+ %x - éx2 + %x?’ +wgo(a:3)
arctan(z) = x — 3;,3 + 3355 4t (_1)16222?11 i a:—>o(x2k+2)
arcsin(z) = x + :663 + ?f(j et 22k(k'()222'k; - 1)$2k+1 i_}ﬂ($2k+2)
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Chapitre 1

Logique et raisonnement

Ce premier chapitre est consacré au fonctionnement des mathématiques en tant que science de la démonstra-

tion. Sans prétendre a 1’exhaustivité, nous présentons ici les principaux outils de construction logique que nous
utiliserons tout au long de 1’année.

1

Assertions

1.1 Définition

Définition 1.1.1. Une assertion ou proposition est une phrase, qui peut étre soit vraie, soit fausse ; ¢’est-a-dire qui
possede une véracité ou encore une valeur de vérité.

Exemple 1.1.2. Parmi les assertions suivantes, certaines sont toujours vraies, certaines sont toujours fausses, et la
véracité des autres dépend du contexte dans lequel elles sont énoncées :

« 2 est un entier. »

«Le triangle ABC est rectangle en A. »

«1II a fait beau tous les jours de la semaine. »

«IneN, 2n<n?+1.»

«Vn >3, Y(x,y,z) € (N*)3, 2™ + y" # 2™ » (théoréme de Fermat)

Remarque 1.1.3.

L activité mathématique consiste a vérifier si des assertions sont vraies ou fausses. On met pour cela en ceuvre
une démonstration, c’est-a-dire une suite logique d’assertions établies comme vraies.

Toute assertion est vraie ou fausse dans une théorie donnée (arithmétique, géométrie...), et sa véracité découle
des assertions constitutives de cette théorie, admises sans démonstration, appelées axiomes ou postulats. Par
exemple, un axiome de I’arithmétique est que « tout entier a un successeur. » Un postulat de la géométrie du
plan est que « par un point donné, il passe une et une seule droite parallele a une droite donnée. » Ce postulat
ne convient par contre pas a la géométrie sphérique.

Dans toute théorie, il y a des assertions dont la véracité n’est pas encore connue, les conjectures ; par exemple, la
conjecture de Goldbach en arithmétique affirmant que « tout entier pair est somme de deux nombres premiers »
ou encore |’ hypothese de Riemannm en analyse complexe. Il existe enfin, inévitablement (d’apres le théoreme
de Gaodel), des assertions indécidables, c’est-a-dire dont la véracité ne peut pas étre établie a partir des axiomes
de la théorie considérée. Ainsi de I’ hypothese du continu en théorie des ensembles selon laquelle « il existe un
infini intermédiaire entre celui des entiers et celui des réels ».

1. présentée par exemple dans cette vidéo de David Louapre : https://www.youtube.com/watch?v=KvculWl-jhE


https://www.youtube.com/watch?v=KvculWl-jhE

1.2 Opérations

Définition 1.2.1. La négation d’une assertion P est 1’assertion, notée ~ P («non P »), dont la valeur de vérité est
contraire a celle de P.

On peut représenter les valeurs de vérité prises par P dans une table de vérité, ou V correspond & « vrai» et F' a
« faux ».

PP
V| F
Vv

Exemple 1.2.2. Les négations des assertions de I’exemple sont les assertions suivantes :

« 2 n’est pas un entier. »

«Le triangle ABC n’est pas rectangle en A. »

«Il'y a au moins un jour de la semaine ol il n’a pas fait beau. »
«VneN, 2n>n?+1.»

«In >3, Iz, y,2) € (N*)3, 2™ + 4" = 2" »

Proposition 1.2.3. Soit P une assertion. Ona: " ("P) = P.

Définition 1.2.4. La conjonction de deux assertions P et () est I’assertion, notée P A ) (« P et () »), vraie si et
seulement si P est vraie et () est vraie.

PAQ

| < S| T
o < | SO
| | S >

Exemple 1.2.5. Lassertion (z > 2) A (x < 5) est I’assertion (2 < z < 5).

Définition 1.2.6. La disjonction de deux assertions P et () est I’assertion, notée P V () (« P ou @ »), vraie si et
seulement si P est vraie ou () est vraie.

PIQIPVQ
VIV] Vv
VIF|] Vv
FIV|I V
F|F| F

Exemple 1.2.7. L’assertion (z > 2) V (x < —2) est Iassertion (|z| > 2).

Ces opérations se combinent de la fagon suivante :

Proposition 1.2.8 (Lois de De Morgan). Soient P et () des assertions.

(PAQ)=(P)V(Q)
PVQ)=(P)A(Q).

Démonstration.
PIQIPAQ (PAQ [ P Q[CPV(Q
VIV |4 F F | F F
VIF F |4 F |V Vv
F|V F |4 V | F Vv
F | F F \%4 VIV Vv




PlQIPVQ|(PVQ)||'P|"Q|(CPANCQ)
VIV Vv F F | F F
VIF Vv F F |V F
F |V V F V| F F
F|F F Vv ViV Vv
O
De plus, les conjonctions et disjonctions ont les propriétés suivantes :
Proposition 1.2.9. Soient P, Q) et R des assertions. Les conjonctions et disjonctions sont :
e chacune associative :
(PNQ)AR=PA(QAR),
(PVQ)VR=PV(QVR),
e distributives [’'une par rapport a I’autre :
PA(QVR)=(PANQ)V(PAR),
PV(QAR)=(PVQ)AN(PVR).
Démonstration. Avec des tables de vérité ! (Exercice) ]

On définit également les opérations suivantes :

Définition 1.2.10. L’implication de 1’assertion P vers 1’assertion () est 1’assertion, notée P = () (« P implique
Q@ » ou «si P alors @ »), égalea ("P) V Q.

P|lQ|P=Q
VI Vv V
V| F F
v V
F|F V

Remarque 1.2.11. Si P = () est vraie, on dit que P est une condition suffisante pour avoir (), et que () est une
condition nécessaire pour avoir P.

Exemple 1.2.12. Soit x un réel ; notons P I’assertion « x est un entier » et () 1’assertion « 2z est un entier ». On a
bien P = (), et par exemple :

e siz = 2, alors P et () sont vraies,
e sixz =1/2,alors P et () sont fausses,

. 3 .
e six = 5 alors P est fausse et ( est vraie.

Proposition 1.2.13. Soient P et Q) des assertions.
e (P=0Q)=(C"Q)=("P)),
(P=Q)=PA(CQ).
On dit que U'implication (" Q) = (" P) est la contraposée de ’implication P = Q. D’aprés 1’égalité ci-dessus,
ces deux implications ont méme véracité.

Démonstration.

e (P=Q)=(P)VR="(QV(P)=((Q)=(P
e D’apres les lois de De Morgan, (P = Q) =" (("P) Vv ) PA(CCQ).



Exemple 1.2.14. Soit P I’assertion « J’ai des pommes » et () 1’assertion « J’ai des fruits ». L’assertion P = () est
vraie : « Sij’ai des pommes, alors j’ai des fruits ». La contraposée est 1’assertion « Si je n’ai pas de fruits, alors je
n’ai pas de pommes ».

Définition 1.2.15. L’équivalence de deux assertions P et () est I’assertion, notée P < @ (« P équivaut a @) »),
égalea (P = Q)N (Q = P).

PIQIP=Q|Q=P|PsQ
VIV v v \%
VIF F \% F
F\|\V % F F
F|F v 1% \%4

Remarque 1.2.16. L’assertion P < () est donc vraie si et seulement si P et () ont méme valeur de vérité. On dit
que P est une condition nécessaire et suffisante pour avoir (), et inversement.

1.3 Quantificateurs

La plupart des assertions font intervenir un ou plusieurs paramétres. Par exemple, 1’assertion P : « 2% est
positif » dépend du parametre x. On peut alors la noter P(x). Sa véracité dépend de la valeur du paramétre : par
exemple, I’assertion P(—3) : « (—3)? est positif » est vraie, tandis que 1’assertion P(i) est fausse. Pour décrire la
véracité d’une assertion a parametres, on utilise deux quantificateurs :

Définition 1.3.1. Le quantificateur universel, noté V, est la locution « quel que soit » ou « pour tout ».

Exemple 1.3.2. L’assertion P(x) : « 22 est positif » est vraie pour tout nombre réel z. En langage mathématique,
on écrit : Vo € R, P(z).

Définition 1.3.3. Le quantificateur existentiel, noté 3, est la locution « il existe ».

Exemple 1.3.4. 11 existe un nombre complexe tel que ’assertion P(x) : « x? est positif » est fausse. En langage
mathématique, on écrit : 3z € C, " P(z).
Remarque 1.3.5. On rencontre également parfois le quantificateur « il existe un unique », noté 3!.

Remarque 1.3.6. Dans les exemples précédents, les assertions « Vo € R, P(x)» et « 3z € C, "P(x) » sont de
nouvelles assertions formées a partir de 1’assertion P(z). Elles ne dépendent plus du parameétre x : celui-ci est
devenu une variable muette interne a la nouvelle assertion.

Proposition 1.3.7. Soit P(x) une assertion dépendant d’un paramétre x appartenant a un ensemble I. On a :
e '(Vxel, Plx))=(3x €1, "P(x)),
e (Fzel, Plx))=(Vx eI, "P(x)).

Exemple 1.3.8.
e (VzeR, 22>0)=3r R, 2% <0).
o ' («Tous les canards sont verts ») = « Il existe un canard qui n’est pas vert. »

Remarque 1.3.9. Quand plusieurs quantificateurs interviennent, leur ordre est fondamental. Par exemple, étant
donné une fonction f : R — R :

e dans l'assertion « 3JA € R, Vx € R, f(x) < A», la variable A est indépendante de la variable x, donc
I’assertion est vraie si et seulement si f est majorée,

e dans 'assertion «Vx € R, 3A € R, f(z) < A», la variable A dépend de la variable x, donc 1’assertion est
toujours vraie (en prenant A = f(x)).

Enfin, revenons sur les méthodes de démonstration correspondant aux assertions a parametres. Pour démontrer :



e «Vx € I, P(x)» : on introduit un x quelconque, et on montre P(x) : « Soit x dans I, montrons P(x) ».
e «Jx € I, P(x)» : on cherche un exemple x: pour lequel P(x) est vraie.
e «(Vx € I, P(x)) » : on cherche un contre-exemple x pour lequel P(z) est fausse.

(

e « (Jx €I, P(x))» : on introduit un x quelconque, et on montre ~P(x) : « Soit x dans I, montrons ~P(z) ».

2 Types de raisonnement

La plupart des assertions mathématiques (théorémes, propositions, lemmes, formules...) prennent la forme
d’implications ou d’équivalences. On dispose de plusieurs méthodes pour tenter de les démontrer, dont 1’effica-
cité dépendra du contexte :

2.1 Montrer une implication

Définition 2.1.1. Si une assertion se présente sous la forme d’une implication P = @, on dit que P est I’hypothese
(ou la prémisse) de 1’assertion, et que () est sa conclusion.

Remarque 2.1.2. Lorsqu’on utilise un théoréme 7' : (P = @), il est fondamental de bien faire apparaitre ces
différents éléments : « L’hypothese P est vérifiée, donc, d’apres le théoreme 7', la conclusion () est vérifiée. »
Pour montrer une implication P = (), on peut :
e la montrer directement : Dans ce cas, on suppose P, et on montre ().
Exemple 2.1.3. ¥Yn € N, (6 divise n) = (3 divise n).
e montrer sa contraposée (cf. la proposition : on suppose (), et on montre ' P.
Exemple 2.1.4. Soit f : R — R affine non constante : ¥(z,y) € R?, (z #1y) = (f(z) # f(y)).

e raisonner par 1’absurde : Dans ce cas, on suppose P vraie et () fausse, pour aboutir a une contradiction. (On

montre donc ~ (P A (7Q)) (cf. la proposition|1.2.13)).
Exemple 2.1.5. Vz € R, (2* =2) = (z ¢ Q).

2.2 Montrer une équivalence

Pour montrer une équivalence P <> (), on peut :

e raisonner par équivalences : on construit une chaine logique d’équivalences partant de P et aboutissant a Q).
Exemple2.2.1. V2 € C, (z€U) < (z=2"1).

e montrer une double implication : on montre P = () puis () = P.
Exemple 2.2.2. ¥(x,y) € R?, (22 + > =0) & (x =y = 0).

e raisonner par disjonction de cas : dans ce cas, on montre P = ) puis P = (@ (c’est-a-dire la contraposée
de I'implication réciproque).

Exemple 2.2.3. Vn € N, (n est impair) < (n? est impair).

2.3 Quelques méthodes de raisonnement

Certaines méthodes de raisonnement sont particulicrement efficaces dans certains cas :
1. L’analyse-synthése pour montrer une équivalence P < () lorsque () n’est pas connue :
e ’analyse consiste a supposer P et a en déduire une condition nécessaire () (on montre donc P = @),

e la synthése consiste a vérifier que la condition @ est suffisante a P (on montre donc ) = P).



Exemple 2.3.1. Déterminer les fonctions f : R — R polynomiales de degré 2 telles que f(0) = 1, f(1) = O et
f2) =2

2. Ladisjonction de cas déja vue plus haut,
Exemple 2.3.2. 3(a,b) € (R\ Q)?, a® € Q.

3. La récurrence pour montrer une assertion a variable entiere : « Vn € N, P(n) ». On distingue :

e la récurrence simple : On montre alors P(0) (initialisation) et Vn € N, P(n) = P(n + 1) (hérédité).

. Alors : Vn €

Exemple 2.3.3. Soit (up)nen la suite définie par ug = 2 etVn € N, upy1 = 1+
N, 1 <u, <2.

e la récurrence double : On montre alors P(0), P(1) (initialisation) et Vn € N,(P(n)et P(n + 1)) =
P(n + 2) (hérédité).
Exemple 2.3.4. Soit (uy, )nen la suite de Fibonacci définie par ug = 0, u; = letVn € N, up19 = up+upt1.

Alors : Vn € N, u,, = \}5 ((1—;\/5) — <1_2\/5> )

e la récurrence forte : On montre alors P(0) (initialisation) et ¥Yn € N, (Vk < n, P(k)) = P(n + 1)
(hérédité).

1+ uy,

n
Exemple 2.3.5. Soit (un )nen la suite définie par ug = 1etVn € N, upy1 = Y up. Alors: Vn € N, uy, =

k=0
2n—1



Chapitre 2

Calculs algébriques

1 L’ensemble ordonné R
Les principaux ensembles de nombres utilisés en mathématiques sont les suivants, représentés en inclusion (C) :
NcZcDhcQcRcC.

On rappelle les définitions des premiers d’entre eux :

N ={0,1,2,...} est’ensemble des entiers naturels,

e 7 = NU —N est I’ensemble des entiers relatifs,

D= {L |lp€Z, qc€ N} est I’ensemble des nombres décimaux,
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Q= {p |pEZ, qc€ N*} est 'ensemble des nombres rationnels.
q

Historiquement, des signes d’utilisation des entiers naturels existent deés le Paléolithique. L’apparition des
nombres rationnels est 2 peu prés contemporaine de celle de I’écriture, au IVS™ millénaire av. J.-C. en Mésopota-
mie. Celle des nombres décimaux correspond I’ utilisation de la numération décimale, 2 partir du ITI°™ millénaire
av. J.-C. en Egypte. Les nombres négatifs ne seront utilisés qu’a partir du II*™ sjecle av. J.-C. en Chine, et tres
progressivement en Europe 2 partir du XV°™ sigcle de notre &re.

La découverte des nombres irrationnels se situe autour du V™ av. J.-C. en Grece, notamment avec le cas de
v/2. Une construction formelle de R, ensemble des nombres réels, regroupant nombres rationnels et irrationnels,
est obtenue par Richard Dedekind en 1872. La construction de R est délicate et hors programme. On mentionne
néanmoins la propriété suivante :

Proposition 1.0.1. L’ensemble Q est dense dans R, ¢’est-a-dire qu’entre deux nombres réels distincts il y a toujours
un nombre rationnel.

En langage mathématique, avec les quantificateurs V ("pour tout") et 3 ("il existe"), le symbole € ("(qui) appartient
a") et I’abréviation t.q. ("tel que"), cette propriété peut s’écrire ainsi :

Y(a,b) ER*t.q.a<b, Ir€Q, a<r <b.

Les ensembles D et R \ Q (I’ensemble des nombres irrationnels) sont également denses dans R.
Enfin, I’ensemble des nombres complexes C sera étudié dans un chapitre ultérieur.

1.1 Larelation <

Une des caractéristiques majeures de I’ensemble R est d’étre un ensemble ordonné, au sens suivant :



Définition 1.1.1. Une relation binaire (=reliant deux éléments) < sur un ensemble £ est une relation d’ordre si elle
est:

o réflexive :Vx € E, x4z,
o antisymétrique : ¥(z,y) € E?, si (z ay ety <), alors z = y,

e fransitive : V(x,y, z) € E3,si(z<yety<z),alors z < 2.

On peut facilement vérifier que la relation < est une relation d’ordre sur R (contrairement a la relation <, qui
n’est pas réflexive!). Cet ordre est fotal, ¢’est-a-dire que tout couple de réels est lié par < : V(z,y) € R?, ¢ <
youy < z. Autrement dit :

Proposition 1.1.2. L’ensemble (R, <) est totalement ordonné.

Un autre exemple de relation d’ordre est donné sur 1’ensemble P(N), ensemble des parties (=sous-ensembles)
de N, par la relation d’inclusion C. Cette relation n’est pas totale : par exemple, les éléments 2N (le sous-ensemble
des entiers pairs) et 2N + 1 (le sous-ensemble des entiers impairs) ne sont pas liés par C. On dit que (P(N), C) est
partiellement ordonné.

Attention : La manipulation de la relation < est délicate. Comme indiqué dans la proposition ci-dessous, la
multiplication d’inégalités ne fonctionne bien que lorsque les termes sont positifs. Il ne faut en aucun cas soustraire
ou diviser deux inégalités entre elles.

Proposition 1.1.3 (Opérations sur <).

1. Y(a,b,c,d) eRY si(a<betc<d)alorsa+b<c+d
2. Y(a,b) € R% sia < b, alors —b < —a.

3. V(a,b,c,d) € R, si(a < betc<d) alors ab < cd.

4. Y(a,b) € R%, YA e Ry, sia < b, alors A\a < \b.
5. ¥(a,

1 1
. Y(a,b) € (R )Q,Siagb,alorsggf.

a

La structure donnée a R par la relation < met en avant une classe particuliere de parties de R, les intervalles :

Définition 1.1.4. Pour (a,b) dans R? tel que a < b, on note [a,b] = {x € R | a < z < b}.
On dit qu’une partie I de R est un intervalle si: ¥(a,b) € I*t.q.a < b, [a,b] C I.

Autrement dit, les intervalles sont les parties "d’un seul tenant”, ou convexes, de R. On peut les décrire explici-
tement :

Proposition 1.1.5. Tout intervalle est d’une des formes suivantes, ou a et b désignent des réels tels que a < b :

e () (I’ensemble vide, qui ne contient aucun élément), o [a,+oo[={x € R|a <z},

o {a}, o Ja,+oo[={r€R|a <z},

o [a,b], o | —00,b={xeR|z<b}
o [a,b={zeR|a<z<b} o | —o0,b[={xeR|z<b}
o Ja,b)j={reR|a<z <D} o R

e |la,b|={r eR|a<z<b}

Définition 1.1.6. Soient [ et J des intervalles. On note :
e INJ={zeR|zeletxec J}intersectionde I et J,
e JUJ={zeR|ze€loux e J}lunionde I etJ.

A noter que 'intersection de deux intervalles est toujours un intervalle, ce qui n’est pas le cas pour I’union (par
exemple, I’'union de [0, 1] et [2, 3] n’est pas un intervalle).



1.2 La valeur absolue

La structure donnée a R par la relation < nous amene a nous intéresser a la distance entre deux réels a et b :
celle-ci vaut b —a sia < beta— bsia > b. Plus synthétiquement, elle vaut toujours |b — a| en utilisant la notation
suivante :

Définition 1.2.1. Pour tout réel x, on appelle valeur absolue de z, et on note |z|, la distance a 0 de x :

z si x>0,
VxER,M—{_x si x<0.
L . . N 9 a sia>b,
De fagon équivalente, on peut écrire |x| = max(z, —x), ou V(a, b) € R*, max(a,b) = b sinon

On peut également décrire la valeur absolue en utilisant la racine carrée, comme ci-dessous ; on rappelle que pour
tout réel positif a, la racine carrée de a, notée v/a, est I'unique solution positive de I’équation 2> = a.

Proposition 1.2.2. Vz € R, |z| = V22,

Proposition 1.2.3. V(z, M) e Rx Ry, (Jz| < M) o (-M <z < M) & (x € [-M, M]).
Remarque 1.2.4. Onadonc:V(x,a,e) ER* xR, (Jxr —a| <e) & (z € [a—¢e,a+¢€]).
On dit alors que x est e-proche de a.

Proposition 1.2.5 (Propriétés de la valeur absolue).

Vz € R, |x| > 0. De plus, si |z| = 0, alors x = 0 (on dit que la valeur absolue est définie positive).
Ve e R, —|z| <z < ||

V(z,y) € R?, |zy| = |2| - |y| (la valeur absolue est multiplicative).

Inégalité triangulaire : V(z,y) € R?, |z +y| < |z| + |y| (la valeur absolue est sous-additive).

SR Wb~

Inégalité triangulaire renversée : V(x, y) € R?, ||z| — |y|| < |z — y.

Démonstration.

1. a 3. : exercice !

4. Soit (x,y) dans R%. D’apres 3., —|z| < z < |z|et —|y| < y < |y|, donc —|z| — |y| <z +y < |z| + |yl
Donc, d’apres la proposition précédente, |z + y| < |x| + |y|.

5. : Soit (z,%) dans R%. D’aprés I’inégalité triangulaire appliquée 2 y et z = 2 — y, on a |y + 2| < |y| + |2,
c’est-a-dire || < |y|+ |z —y|, donc |z| — |y| < |z —y|. Par symétrie, on a également |y| — || < |y — x| = |z —y],
done [la] — [yl| = max(fe] — lyl, Iyl — []) < |z — .

O
Les équivalences suivantes nous seront trés utiles en pratique :

Proposition 1.2.6. 1. V(a,b) € R?, |a| = |b] <= a* = b°.
2. Y(a,b) € R%, |a| < |b] <= a® < b2

2 Méthodes de résolution d’équations et d’inéquations dans R

2.1 Remarques générales

Définition 2.1.1. Soit & € N*. Une équation a k inconnues est une égalité mathématique faisant intervenir k
variables x1, ..., T.

Une solution d’une équation est un k-uplet (z1, ..., xy) pour lequel I’équation est vraie.

Résoudre une équation consiste a déterminer I’ensemble de ses solutions.

Une inégalité du méme type est une inéquation.



Remarque 2.1.2. Une équation est donc une assertion dont la valeur de vérité dépend de la valeur d’un ou de
plusieurs parametres.

Définition 2.1.3. Le domaine de définition d’une équation est I’ensemble des valeurs des variables pour lequel
I’équation a un sens.

2.2 Equations du second degré

Deux méthodes voisines permettent de résoudre les équations du second degré :
e la mise sous forme canonique,

e la recherche du discriminant, puis I’application de la formule idoine.

Remarque 2.2.1. On prendra garde a distinguer les notions de solution, de racine et de point d’annulation d’une
part; d’équation polynomiale, de polynome et de fonction polynomiale d’autre part.

2.3 Avec des valeurs absolues
Exemple 2.3.1. |z — 1| < |2z — 3|

e Premiere méthode : Distinguer les cas
On représente les différents cas possibles pour les valeurs absolues dans un tableau :

3
_ 1 1.2 2
X ] 007] 72 27+OO
| — 1] 1—x x—1 x—1
|2z — 3| 3—2zx 3—2zx 2z — 3
le—1] <2z —3|]|1l—-2<3—-2z|x—-1<3—-2z|x—1<2zr-3
4
S <2 <:>x§§ S x> 2
4
S S :]700,1] Sy = 1,§ S3 = [2,+OO[

donc S = S1 USy U S3 :}—oo, ;1] U [2, +o0l.

e Deuxieme méthode : Elever au carré

4
Ona: |z —1] §|2m—3|<:>(1‘—1)2§(2:17—3)2<:>3$2—10x+820<:>a:€]—oo,3} U [2, +o0l.

2.4 Avec des racines

Exemple 2.4.1. Vr—1<+v2zx+5

o Déterminer le domaine de définition de I’équation
La fonction racine étant définie sur R, I’équation est définie pour x telque x — 1 > O et 2z + 5 > 0, donc
D =[1,+o0].

e Elever au carré
Pourz € D,onavz —1<+V2r+5 <= r—1<2r+5 <= 2 > —6.Donc S = [—6, +o0[ND = [1, +c0l.

3 Sommes et produits

On introduit ici les notations Z et H

10



3.1 Notations
Soit (ng,n) dans N? tel que ng < n. On note [ng,n] = {k € N|ng < k <n}.
Définition 3.1.1. Soit (ax)ke[ng,n] = (@ng,ng+1; - - -, an) une suite finie de réels (ou de complexes). On note

n
Z aj ou Z ai la somme des €léments de cette suite :
k=ngo k€[no,n]

n
Zak: Z Ak = Qpy + Apg+1 + ... + Gy

k=no k€[no,n]

5
Exemple 3.12. Y k* = 2%+ 3% 4 4% + 5% = 224,
k=2

n
Définition 3.1.3. Avec les mémes notations, on note H aj ou H ay, le produit des éléments de A :
k=no k€[no,n]

n

Hak: H Ak = Qpg X Apg+1 X oo X Qp.

k=no k€[no,n]

Remarque 3.1.4. Remplacer la variable k par une autre lettre (ou n’importe quel symbole) ne change rien au résultat
de la somme (ou du produit) : ¢’est une variable muette.

a=2

5 5 5
[1% =117° =[] ®=2%x 3% x 4% x 5% = 1 728 000.
k=2 j=2

n

n
Proposition 3.1.5. Soit c dans R. On a Z ¢ = (n —ng + 1)c. En particulier, Z c=nc

k=ng k=1
n
De méme, H ¢ = ot
k=ng
n n—ngo
Proposition 3.1.6 (Changement d’indice). On a Z ap = Z Angtp-
k=ng p=0

Proposition 3.1.7 (Linéarité). Soient (ak)refngn] €t (bk)re[no,n] deux suites de réels (ou de complexes).

n

1. Zak—l-bk: Zak+ Zbk.

k=ng k=ng k=ng
n n
290€C, > Aap=2X)_ a
k=ng k=mno
n n n
De méme, H a - b = H ag | - H by,
k=ngo k=ng k=ng

Proposition 3.1.8 (Sommation par paquets). Soient A et B deux sous-ensembles de [no,n] tels que AU B =

n
[no,n] et AN B = 0 (on dit que A et B partitionnent [ng, n]). Alors Z ay = Z ar + Z a.
k=ng keA keB

2n+1
Exemple 3.1.9. Z (—=1)"E.
k=0

11



3.2 Cas particuliers
e Sommes télescopiques

Proposition 3.2.1. Soit (uk)ke[[no,n+1]] une suite de réels (ou de complexes). On a :

n

Z (Uky1 — Uk) = Upy1 — Uo-
k=ng

n

Un4-1

a , U1
De méme, si (uy) ne s’annule pas : H o
Ug up

k=ng

Exemple 3.2.2. Zn:k:k:—i—l kf[l( )

e Sommes arithmétiques

Proposition 3.2.3. Lorsque (ay,) kE[no,n] €St une suite arithmétique de raison r (c’est-a-dire : Vk € [no,n—1],
n
Qpy + Gn

ak+1:ak+7"),0na:Zak:(n—ng—i—l) 5

k=ng

e Sommes géométriques

Proposition 3.2.4. Lorsque (a)pe[ng,n] €St une suite géométrique de raison q (c’est-a-dire : Vk € [ng,n—1],
n—no+1

1—g" ™™

ak+1 =q X ag),ona: E a = Gng 1= ¢

k=ng

Remarque 3.2.5. 1l n’est pas forcément conseillé d’apprendre ces formules telles quelles : les notations changent a
chaque exercice ! Il est par contre fondamental de bien les comprendre et de savoir les mettre en pratique. On peut
par exemple retenir les propositions[3.2.3|et [3.2.4] sous la forme suivante :

Somme des termes d’une suite arithmétique = (Nombre de termes) X (Moyenne des termes extrémaux).

1— I.aisonNombre de termes

Somme des termes d’une suite géométrique = (Premier terme) x 1 -
— raison

4 Coefficients binomiaux

On rappelle que pour n dans N*, n! (« factorielle n ») est défini par n! = H k = 1x2x...xn.Parconvention,

on pose également 0! = 1. On peut également utiliser la définition récursive :

Vn>1,nl = nx(n-1),
0 = 1.

Définition 4.0.1. Pour (n,p) dans N2, le coefficient binomial <n> (« p parmi n ») est défini par :
p
n!

n ——— sip<mn,
<>= p!(n —p)!

p 0 sip>n.

Remarque 4.0.2. 11 s’agit du nombre de parties a p éléments d’un ensemble a n éléments.

12



En particulier : Vn € N, )= (" =1,et ") = " =n.
0 n 1 n—1

Les coefficients binomiaux ont la propriété remarquable suivante :

-1 -1
Proposition 4.0.3 (Formule du triangle de Pascal). ¥(n,p) € N? tel que 1 < p < n, <n> = (n 1) + (n )
p p—= p

Démonstration. Le calcul est direct :

<n—1>+<n—1>:< (n —1)! N (n—1! pn—+m—-p(n-1)!  nl _<n>

p—1 P p—Dln—p)! plln—p-1) p!(n —p)! p!(n —p)!

Cette propriété a deux conséquences :

e Pour n dans N*, les coefficients binomiaux de rang n (les ou 1 < k < n) peuvent étre obtenus a partir

n
k
des coefficients binomiaux de rang n — 1. Il est donc judicieux de les représenter sous la forme suivante, dite
triangle de Pascal, ou chaque coefficient a partir du rang 2 est obtenu comme la somme des deux coefficients

qui le surplombent :

e Les coefficients binomiaux interviennent dans la formule fondamentale suivante :

Théoréme 4.0.4 (Formule du bin6me de Newton).

¥neN, ¥(a,b) €C?, (at+b)" =) <:> akonk,
k=0

Démonstration. La preuve se fait par récurrence : Soit (a,b) € C2. Pour n dans N, notons P, la proposition :

(a+b)" = En: (Z) akork.

k=0

. 0 . .
La proposition Py : (a +b)? = (0> a’b est trivialement vraie.

13



14

Soit n dans N, supposons F,,. Alors :

(40" = (a+b)(a+bd)"

n

= (a+0) Z (Z) a*b"*  par hypothese de récurrence

) aF - ’“+Z< ) aFb"F 1 par distribution

n+1
- )alb”_lJrl + Z <k> aFpn—htt par changement d’indice [ = k£ + 1

o~
II

1

(l " > =i+t 4 <n> a™t 4 E (Z) akprRtL 4 (g) b"*1 par séparation
n
1 k=1

I
M=IM

l

I
M=

i
I

(k ) < ﬂ ahpr i +a" ! par factorisation
n

I
NE

n—+1 0

NI

=+ i
——

n—+1

+
k
+
k

) a®b" k1 par regroupement.

?r
O

On obtient P4 1.
Onadonc Pyet, Vn € N, P, = P, 1. Donc par récurrence, P, est vraie pour tout n dans N.

Exemples 4.0.5.

- ny _ - n kqin—k n __ on
.Z<k>_ <k>11 (1+1)" =2,

k=0 k=0

- E(TY _ — (n kin—k n _
o > (1) (k = (k)( DFI"F = (—1+1)" =0

k=0 k=0

1 1 1
) kpn—htl 4 (n + >a”+1 + <n + )b"“ d’apres la formule du triangle de Pascal



Chapitre 3

Fonctions d’une variable réelle

1 Généralités
1.1 Définir une fonction

Soient E et F' deux parties de R non vides. On rappelle que 1’ensemble produit de E par F est B x F =
{(z,y) | z € E,y € F}. On note également « 3! »le quantificateur « il existe un unique ».

Définition 1.1.1. Une fonction f de F dans F’ est une relation entre F et F’ qui, a tout élément x de F, associe un
élément y de F'.
De maniere équivalente, c’est la donnée d’une partie I' de ' x F' telle que :

Vee E, yeF, (x,y) €T.

On note alors y = f(x).

oOnnotef:{i : ?(w)

e F est’ensemble de départ de la fonction f et F est I’ensemble d’arrivée

e [ estle graphe de la fonction f

e yest'image de x par f, ou encore la valeur prise par f en z,

e x est un antécédent de y par f

L’ensemble f(E) = {f(z) | v € E} est1’ensemble image de E par f. C’est un sous-ensemble de F.

Remarques 1.1.2.
e Tout élément de F a une et une seule image par f; mais un élément de F' peut avoir un, plusieurs ou aucun
antécédent par f.
e Sila correspondance x — f(x) est donnée sans préciser E, on appelle domaine de définition de f 1’ensemble

de départ maximal (dans R) de f.
Si E est précisé et que I C Dy, on dit que f est bien définie.

Définition 1.1.3. La représentation graphique ou la courbe d’une fonction f est son tracé dans le plan (Ozy).
L’ équation cartésienne de cette courbe est I’équation y = f(x).

1.2 Opérations sur les fonctions

Définition 1.2.1. On définit les fonctions standard suivantes :

e la fonction nulle O : { i : ](1)%

’
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e la fonction identité 1dg, : { E = F ,
T =
e la fonction indicatrice de E : 1 { v +— lsizeE, 0sinon

Soit E une partie de R, et soient f et g deux fonctions de F dans R. On note f + ¢ la somme de f et g :
fig: { E —- R E - R
Ll = f@)+g) z o= flx)-g(x)
On définit de la méme maniere le produit Af pour A dans R et le quotient i si g ne prend pas de valeur nulle :
g

Ve € E, g(x) # 0.

Remarque 1.2.2. Le produit de deux fonctions peut étre nul sans que I’une des deux soit nulle : par exemple,

. De méme, on note fg le produit de fetg: fg : {

Définition 1.2.3. Soient f : E — Retg: F — R deux fonctions telles que f(FE) C F. On appelle composée de
E —- R

r = g(f(x)

Remarque 1.2.4. Lorsqu’elles existent, en général f o g # g o f. Par exemple, pour f : z — x4+ letg : x — 22,
fog:z—a?+1letgof:xzr (x+1)% =z%+ 22+ 1. On dit que la composition n’est pas commutative.

En revanche, si trois fonctions f : A - R, g : B — Reth : C — R vérifient h(C) C Bet g(B) C A, alors
(fog)oh= fo(goh).Onditquela composition est associative.

f par g eton note g o f la fonction g o f : {

Proposition 1.2.5. Soit f : E — F. AlorsIdpo f = foldg = f.
Démonstration. Immédiat. ]
En particulier, la composition par une fonction affine se manifeste graphiquement comme suit :

Proposition 1.2.6. Soient f : E — F eta € R.
%
o Le graphe de x — f(x) + a est le translaté de I ¢ par le vecteur a j .
H
o Le graphe de x — f(x + a) est le translaté de Iy par le vecteur —a i .

o Le graphe de x — af(x) est le dilaté de I par la transformation (x,y) — (x, ay).

o Sia # 0, le graphe de v — f(ax) est le dilaté de Iy par la transformation (x,y) — (f, y).
a

1.3 Décrire une fonction

On donne ici des éléments de vocabulaire permettant de décrire une fonction.

Parité, périodicité
Définition 1.3.1. Soit f : R — R. On dit que :
o festpairesi:Vr € R, f(—x)= f(x),
o festimpairesi:Vr € R, f(—z) = —f(x),
o festT-périodique,ouT > 0,si:Vz € R, f(z+T) = f(z).
Proposition 1.3.2 (Interprétation graphique).
o Si f est paire, Iy est symétrique par rapport a I’axe des ordonnées
o Si f estimpaire, Iy est symétrique par rapport a I’origine du plan. En particulier, f(0) = 0.

o Si f est T-périodique, I est invariant par translation de vecteur T'.
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Proposition 1.3.3. Soir f : R — R. 1l existe une unique fonction paire g et une unique fonction impaire h telles
que f =g+ h.
Démonstration. On raisonne par analyse-synthese :

e Analyse : Supposons qu’il existe une une fonction paire g et une fonction impaire h telles que f = g + h.
Alors : Vo € R,

f(@) = g(x) + h(z) et f(—x) = g(—2) + h(—2z) = g(x) — h(z).

En sommant puis en soustrayant ces deux égalités, on obtient :

Vo € R, g(x) = W et h(z) = f(l")_zf(_x)
En particulier, g et h sont uniques.
e Synthese : Soient g : x > M eth: o — M

2
Alors : Vx € R, g(—x) = g(z), donc g est paire, et : Vo € R, h(—z) = —h(z), donc h est impaire. De plus :
Vx € R, g(z) + h(z) = f(z),donc f = g+ h. Donc g et h existent.

Par analyse-synthese, il existe bien g paire et i impaire telles que f = g + h; et g et h sont uniques. O

Remarque 1.3.4. On dit que g est la partie paire de f et que h est sa partie impaire. Par exemple, la partie paire de
. . . . . . P Tte™®
la fonction exponentielle est la fonction cosinus hyperbolique, notée ch, définie sur R par : ch(z) = %. Sa

x —x

€

.. . . . . . e —€
partie impaire est la fonction sinus hyperbolique, notée sh, définie sur R par : sh(z) =

2

Majoration, monotonie

Définition 1.3.5. On dit qu’une fonction f : £ — Fest:
e majoréesi:IM € R, Ve € E, f(x) < M,
e minoréesi:3Im € R, Ve € E, f(x) > M,
e bornée si f est majorée et minorée,
e admet un maximum si: Ja € E, Vx € E, f(x)

f(a),
f(a).

<
e admet un minimumsi: 3a € E, Vx € E, f(z) >

Proposition 1.3.6. Une fonction f : E — R est bornée si et seulement si la fonction |f| : { RN ]Sc ()]
majorée.
Définition 1.3.7. On dit qu’une fonction f : £ — F'est:

e croissante sur E si f conserve I’ordre des éléments de E : V(x,y) € B,z <y = f(z) < f(y),

o strictement croissante sur E si:¥(z,y) € E*, z <y = f(z) < f(y),

e décroissante sur E si f inverse I’ordre des éléments de E : V(z,y) € E?, z <y = f(z) > f(y),

o strictement décroissante sur E si: ¥(z,y) € E%, z <y = f(z) > f(y),

e monotone sur E si f est croissante sur E ou si f est décroissante sur F.

Exemples 1.3.8.
e La fonction x +— /x est croissante sur R
e [a fonction In est croissante sur Ri,

e La fonction x — e~ 7 est décroissante sur R,
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1 1 1
e La fonction f : z — — n’est pas décroissante sur R* (par exemple, —2 < — mais f(—2) = ~5 < 3=
x

w

1 . .
f <3> ). Elle est par contre décroissante sur R* , et décroissante sur RY .

Remarque 1.3.9. une fonction a la fois croissante sur E et décroissante sur E est constante sur E.

Proposition 1.3.10 (Interprétation graphique).
e Si f est croissante, I' y « monte » lorsqu’on se déplace vers la droite du repeére (i.e. dans le sens des x croissants)

o Si f est décroissante, Iy « descend » lorsqu’on se déplace vers la droite du repére.

2 Continuité

Définition 2.0.1. Soient [ unintervallede R, f : I — Reta € I. On dit que f est continue en a si f(x) — f(a).
r—a

On dit que f est continue sur I si pour tout a dans I, f est continue en a.

Remarque 2.0.2. Une fonction est donc continue en a si sa limite en a est égale a sa valeur en a. Nous ne détaillerons
pas ici cette définition, qui sera formalisée au second semestre. On peut pour I’instant retenir la caractérisation
suivante :

Proposition 2.0.3 (Caractérisation séquentielle de la limite). Soient f : R — R, a € RU{£oo} erl € RU{+o00}.
On dit que f tend vers [ en a, et on note f(x) — 1, si pour toute suite (x,,) convergente vers a, la suite (f(zy))
T—ra

converge vers l.

Exemples 2.0.4.

e La fonction f :  +— 22 est continue en —2, puisque f () -, 4 = f(—2). La fonction f est plus générale-
T——

ment continue sur R.

e La plupart des fonctions usuelles sont continues sur leur domaine de définition, a 1’exception notable de la
fonction partie entiére E : R — R, définie ainsi : pour tout x réel, E'(z) désigne le plus grand entier inférieur
ouégalaz: E(x) ={p € Z|p < x < p+ 1}. La fonction partie entiere est alors discontinue en tout p € Z

1
puisque:VnGN*,E(p—>:p—1 — 0 # E(p).
n n—-+4oo

Les fonctions usuelles continues étant connues, la continuité de la plupart des fonctions rencontrées sera établie
grace a la proposition suivante :

Proposition 2.0.5. Soient f, g : I — R continues. Alors :
1. f+ get fg sont continues,
. VYA € R, \f est continue,

2
3 s , f :
. si g ne s’annule pas, = est continue,
g
4. sig(I) C I, alors f o g est continue.
Mentionnons pour finir le célebre :

Théoréme 2.0.6 (Théoreme des valeurs intermédiaires). Soit f : I — R continue, soient a,b € I avec a < b.
Toute valeur intermédiaire a f(a) et f(b) est atteinte par f entre a et b :

Yy € [f(a), f(D)], 3z € [a,b], y = f(2).
Démonstration. Admis (pour I’instant!) ]

Remarque 2.0.7. Ce théoreme ne s’applique pas si I n’est pas un intervalle, comme le montre 1’exemple de la
fonction inverse entre —1 et 2.
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Corollaire 2.0.8. Soit f : [a,b] — R continue.
e Si f est croissante, alors f([a,b]) = [f(a), f(D)].
e Si f est décroissante, alors f([a,b]) = [f(D), f(a)].

3 Dérivation

Un moyen efficace d’étudier les variations d’une fonction (c’est-a-dire sa monotonie, dont dépend par exemple
sa bijectivité) consiste, lorsque c’est possible, a calculer sa dérivée.

3.1 Définition

Soient I un intervalle de Ret f : I — R.

f(x) — f(a)

r—a

Définition 3.1.1. Pour a dans I, on dit que f est dérivable en a si a une limite finie lorsque * — a.

On note alors f’(a) cette limite.
I - R

= f'(a)

Si f est dérivable en tout point a de I, on peut alors définir une fonction f’ : { . C’est la fonction

dérivée de f.
Remarque 3.1.2. On prendra garde au fait que la dérivation s’opere sur une fonction et non un nombre. On écrit
donc f'(x) et non pas (f(z))’.

f(z) = f(a)

a
x; graphiquement, c’est la pente de la corde au graphe de f entre a et x, c’est-a-dire du segment reliant les points
(a, f(a)) et (z, f(x)). En passant a la limite z — a, f'(a) est donc la pente de la tangente au graphe de f en a.

Remarque 3.1.3 (Interprétation graphique). La quantité est le taux d’accroissement de f entre a et

Exemples 3.1.4.
fz) = fa) _a®—d®

e Lafonction f : 2 — 22 est dérivable sur R. En effet, pour tout a dans R : = =z+a—
x—a x—a z—a
R R
2a. On a donc [’ : { - .
a — 2a

J(2)~ fla) _ VE—va _

e La fonction f : & — /x est dérivable sur R’ . En effet, pour tout @ dans R’ :

x—a x—a
1 1 R* — R
— .Onadonc f':{ " :
VTt a v 2ja o one f a = 5
— f(0 1
On observe de plus que M = — — 400 : la fonction racine n’est pas dérivable en 0. Graphique-

xz—0 ﬁr—)[)

ment, le fait que le taux d’accroissement tende vers 1’infini se manifeste par le fait que le graphe de f admet une
tangente verticale en 0.

f(z) = fla) _ |z = la|

e La fonction f : z +— |z| est dérivable sur R*. En effet, pour tout a dans R* : . Si

a r—a
|z| —la|  x—a

a est strictement positif, alors tout = suffisamment proche de a I’est également, et alors

T —a r—a
1 — 1. De méme, si a est strictement négatif, alors tout x suffisamment proche de a I’est également, et alors
r—a
R* - R

= —1— 1.0Onadonc f: 1 si a>0
r—a r—a r—ra a .
-1 si a<0

|z| — |a] _ —r+a

— f(0
On observe de plus que f(x)g() = M n’a pas de limite en O (la limite a gauche valant —1 et la limite a
T — x
droite 1) : f n’est pas dérivable en 0. Graphiquement, le graphe de f n’admet pas de tangente en 0, et y présente

une « pointe ».
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Remarque 3.1.5. Attention, le domaine de dérivabilité de f est a priori différent du domaine de définition de f’ :
D} # Dy, comme le montre I’exemple de la fonction In.

Comme on I’a dit, I’intérét premier de la dérivée est de donner les variations de la fonction :

Proposition 3.1.6. Si f est dérivable sur I, alors : (f est croissante (resp. décroissante) sur I) <= (f' est positive
(resp. négative) sur I).
Par conséquent : (f est constante sur I) <= (f' = 0 sur I).

Démonstration. = : Supposons [ croissante sur I. Alors, pour a dans I : Vx > a, f(z) > f(a) et Vo <

a, f(z) < f(a).Donc: Vx # a, fz) = fla)
T —a

sur I. Le cas f décroissante se traite de la méme fagon.

<= : Admis pour 'instant. O

> 0, donc par passage a la limite z — a : f'(a) > 0. Donc f' >0

Proposition 3.1.7. Si f est dérivable en a € I, alors son graphe admet une tangente en a, d’équation cartésienne :
/
y = f(a)(x—a)+ fla).
La dérivabilité d’une fonction entraine par ailleurs sa continuité :

Proposition 3.1.8. Si f est dérivable sur I, alors f est continue sur I.

Démonstration. Supposons f dérivable sur I. Soient x et a distincts dans I, ona: f(z) = f(z) = J(a) (x —a)+
r—a
. f(@) = f(a) / .
f(a), ot ———~ — f'(a) et (x —a) — 0, donc f(x) — f(a). Donc f est continue en a. O
r—a T—a r—a r—a

Remarque 3.1.9. La réciproque est fausse : ainsi, la fonction x — |z| est continue en 0 mais pas dérivable en 0.

Comme pour la continuité, la dérivabilité des fonctions rencontrées sera le plus souvent justifiée par la propo-
sition suivante et par la dérivabilité des fonctions usuelles :

Proposition 3.1.10. Soient f,g: I — R dérivables. Alors :
1. f+ get fg sont dérivables,
2. YA € R, \f est dérivables,

3. si g ne s’annule pas, i est dérivable,

4. sig(I) C I, alors f o g est dérivable.

Dérivées d’ordre supérieur

Définition 3.1.11. Soit f : I — R. Lorsque cela est possible, on note f(”) = fsin=0, (f(”_l))’ sin > 1.Cest
la dérivée n°™ de f.

On note D™(I, R) I’ensemble des fonctions n fois dérivables sur I, et C™(I, R) I'ensemble de celles telles que f(™
est continue.

Définition 3.1.12. On dit que f est convexe si sa courbe est en-dessous de ses cordes et au-dessus de ses tangentes,
concave si c’est le contraire.

Proposition 3.1.13. Si f est deux fois dérivable, on a : (f est convexe) < (f” > 0).

Exemple 3.1.14. YVx € R, ¥ > 1+ x;Vz € Ry, sin(x) < z.
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3.2 Opérations sur les dérivées

Pour calculer une dérivée, on ne revient pas systématiquement au taux d’accroissement : il suffit de connaitre

les dérivées de quelques fonctions de base (cf. la section suivante) et d’utiliser les régles de calcul ci-apres :

Proposition 3.2.1. Soient f,g : I — R dérivables sur I et A\ € R. Alors :
L (f+9)=f+d

2. (Af) =S

3. (fg) = f'g+ fg' (Formule de Leibniz)

A

W

6.

IR 4
. Si g ne prend pas la valeur 0, <> —-_9

. Si g ne prend pas la valeur (), <
(fog) =g x(fog)

g g*

f>' _fla-[d
92

9

Démonstration. On considere a chaque fois le taux d’accroissement au voisinage de a € I :

1.

(f+9)@) = (f+9)(a) _ flx)—fla)  g(x)—gla)

L= = B R S0 e+ )
> ANE 0Nl _ M =M@ 4,

3.

(f9)(x) = (fg)(a) _ f(z)g(x) — fla)g(a) _ f(x)g(x) — f(a)g(x) + f(a)g(x) — fla)g(a)

= = — f'(a)g(a)+
r—a x—a x—a z—a

fla)g'(a)

D@ 1 g @

T—a vr—a g@? e’ gla)?
/ /
1 1 / ! /
5. D’apres les propriétés précédentes, <f> = (f X > =f'x-—fx 9—2 = M
g 9 [ g 9

6, ([29)@ = (Fog)la) _ flo@) ~ Fg(a) _ 9@) ~g(a) flo@)) = F90)) _, riov (a(a))

T —a r—a r—a gx) —gla) z—a
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3.3 Dérivées usuelles

Le tableau ci-apres présente les dérivées usuelles a connaitre, avec les domaines de définition et de dérivabilité

correspondants :

22

f(z) Dy f'(z) D)y
% (a € R) R%L az®! R%
z" (n € N¥) R na™ 1 R
1 . . n .
xin (n eN ) R —$n+1 R

1
R S R*
ve " 2./z +
e’ R v R
* 1 *

Inx R . R%

sin x R cosS T R

cosx R —sinx R

1
tan x R\<g+7TZ> 1—i—taun2:c:cos2 R\(g-mrz)
i 1,1 . |- 1.1
arcsin x -1, - - —1,
N
[—1,1] ! ] —1,1]
arccos T -1, S -1,
Ny
1
arctan x R 722 R
ch x R sh x R
sh z R chz R




4 Bijections

Soit une fonction f : ' — F'. On rappelle que tout élément x de F a exactement une image y € F par f; mais
qu’a I’inverse, un élément y de F' peut avoir un, plusieurs ou aucun antécédent par f.

Définition 4.0.1.
e Si tout élément y de F' a au moins un antécédent par f, on dit que f est surjective,

e Si tout élément y de F' a au plus un antécédent par f, on dit que f est injective.

Exemple 4.0.2.
e La fonction 5  estsurjective et non injective,
r =
. R — S Lo
e La fonction s et est injective et non surjective.

Définition 4.0.3. Si f est a la fois injective et surjective, on dit que f est bijective. Tout élément y de F' a alors
exactement un antécédent par f :

Vye F, 'z e Etq.y= f(z).

Cela définit une fonction F' — E, appelée fonction réciproque de f, également bijective, notée f 1, définie par :

-1, F —- FE
F y +  (Punique) z t.q. f(z) = y.

Exemple 4.0.4.
: R R o . R R
e La fonction { 7 2+ est bijective, de réciproque { B ,
A x = Gz
. R R* o . R* R
e La fonction { - .7 est bijective, de réciproque { + )
T = e r — Inzx

Remarque 4.0.5. La courbe de f~ est le symétrique de la courbe de f par rapport 2 la droite d’équation y = .

Proposition 4.0.6.
e Si f est bijective, alors =1 I’est également, et (f’l)fl = f.
e Soit g: F — E. On a’équivalence : (f et g sont bijectiveset g = f ') <= (go f =Idg et f o g =1dp).

Remarque 4.0.7. On voit que les propriétés d’injectivité, de surjectivité et de bijectivité dépendent notamment de &

et I'. Ainsi, la fonction { E = f(E) est surjective par définition de f(E). De méme, avec un choix judicieux
= f(z)
. A — F N . . . c
de A C E, la fonction r - f(2) peut étre injective. On appelle cette fonction restriction de f a A, notée

fla.

Le choix de A peut étre guidé par le théoréme suivant :

Théoreme 4.0.8 (Théoréme de la bijection continue). Soit I un intervalle de R, soit f : I — R. Si f est continue
et strictement monotone sur I, alors f réalise une bijection de I dans l'intervalle J = f(I), et f ~L est continue et
strictement monotone sur J.

Remarque 4.0.9. Dans ce théoréme, le fait que J soit un intervalle est une conséquence immédiate du théoreme
des valeurs intermédiaires. Le théoreme de la bijection monotone n’est cependant pas un corollaire du TVI.
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. 0,7] — [-1,1 . . o

Exemple 4.0.10. La fonction [0, 7] [=1,1] est continue sur [0, 7], strictement décroissante sur [0, 77| et
x +— cos(x)

surjective puisque cos([0,7]) = [—1, 1], donc est bijective. La fonction réciproque est la fonction arc cosinus,

définie par :
{ [_17 1] — [07 7T]
arccos :
}_>

y I'unique = € [0, 7] t.q. cos(z) = y.
1
o : L 1y
Proposition 4.0.11. Si f est bijective, (") = 7o T
1
Démonstration. Comme fo f~' =1Id,ona f' x f'o f71 =1, donc (f~1) = =S O
o
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Chapitre 4

Nombres complexes

1 Généralités

L apparition des nombres complexes est relativement récente dans I’ histoire des mathématiques : ils sont utilisés
pour la premicere fois en 1535 par Jérdme Cardan et par Tartaglia, qui proposent une méthode de résolution des
équations polynomiales de degré 3 en s’autorisant a utiliser au cours du calcul des nombres de carré négatif, qu’ils
appellent « nombres impossibles ». Leur méthode est généralisée des 1540 par Ludovico Ferrari pour résoudre
les équations polynomiales de degré 4. Les nombres complexes sont ensuite progressivement assimilés par les
mathématiciens : Descartes introduit ainsi la terminologie de « nombres imaginaires » en 1637 et Euler introduit la
notation «1i» en 1777.

1.1 DL’ensemble C

Définition 1.1.1. On définit le nombre i comme étant une solution de I’équation 2% + 1 = 0.

Remarque 1.1.2. Le nombre i a donc pour propriété fondamentale de vérifier I’égalité : i> = —1. L’autre solution
de I’équation 22 + 1 = 0 est le nombre —i.

Lutilisation de ce nouveau nombre a deux conséquences immédiates :

Proposition 1.1.3. Soit a un nombre réel. L’équation z? = a admet deux solutions (confondues si a = 0) :
° Sia20.’x172::i:\/&,
e Sia<0:x2==ivV—a.

Proposition 1.1.4. Soit (a,b, ¢) dans R® avec a # 0. On note A = b* — 4ac. L’équation ax® + bx + ¢ = 0 admet
deux solutions (confondues si A = 0) :

b+ VA
2¢
—b+iv/-A

2a

[ ] SiAZO.‘.CCLQ:

L] SiASO.’ng:

On voit, dans le cas A < 0, que les solutions trouvées sont de la forme « (nombre réel) +ix (nombre réel) ». On
est donc amené a considérer un nouvel ensemble de nombres :

Définition 1.1.5. L’ensemble des nombres complexes, noté C, est I’ensemble :
C={x+iy|(z,y) € R?*},

muni des opérations suivantes : V(z,y, 2’, ') € R?,
o (x+iy) + (@ +iy) = (@ +2') +ily+y),
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o (z+iy) x (2 +iy) = (z2’ —yy') +i(zy + 2'y).

Remarque 1.1.6. L’ensemble R des nombres réels est un sous-ensemble de C : R = {x + i x 0| x € R}. On note
iR le sous-ensemble de C : iR = {0 + iy | y € R}, appelé ensemble des nombres imaginaires purs.

Proposition 1.1.7. Soit z = x + iy dans C, avec (z,y) € R2. Les réels x et y sont uniquement déterminés par z.
On appelle x la partie réelle de z, y la partie imaginaire de z, et on note ©x = Re(z) et y = Im(z). La forme x + iy
est appelée forme algébrique de z.

Proposition 1.1.8 (Caractérisation des réels et des imaginairs purs par les parties réelle et imaginaire).
Soit z dans C.

1. (z € R) <= (Im(z) =0),
2. (z €iR) <= (Re(z) = 0).

Proposition 1.1.9 (Propriétés des parties réelle et imaginaire).

1. ¥(2,7') € C?, Re(z + 2/) = Re(2) + Re(?') et Im(z + 2') = Im(z) + Im(2'),
2. Y(\, z) € R x C, Re(Az) = ARe(z) et Im(Az) = Alm(2),

3. ¥(z,2') € C?, (z = 2') += (Re(2) = Re(?’) et Im(z) = Im(2")).

Proposition 1.1.10. Soit z dans C*. Il existe un unique w dans C* tel que zw = 1. Le nombre w est appelé I'inverse

1
de z, noté w = —.
z

Démonstration. On raisonne par analyse-syntheése. Notons z = x + ¢y sous forme algébrique, soit w = a + b tel
que zw = 1. Alors par identification des parties réelle et imaginaire :

Y

— = — b2 = b = ——5"— —1
az = by L donc { Y by Y donc ‘%+ Y¥" doncw = Ty ,
ay+bxr = 0, ary +bx~ = 0, a = — x? 4+ y?
z? +y?’
< 92 2 . L. . Tr — Zy L. . o
ou x° + y* # 0 puisque z # 0. Réciproquement, w = ——— Vérifie bien zw = 1. 0

$2+y2

On voit que 'inverse de z = & + iy # 0 fait intervenir les quantités = — iy et > + y2, auxquelles on va s’intéresser
maintenant :

1.2 Conjugaison complexe

Définition 1.2.1. Soit z dans C, de forme algébrique z = x + iy. Le conjugué complexe de z, noté Z, est le nombre
complexe 7 = x — 1y.

Proposition 1.2.2 (Opérations sur le conjugué).
1. V(2,2)eC? 24+ =2+7,

2. ¥(2,2)eC? 22/ =% -7,

3. V(A 2) ER xC, Az = )z,

1 1
4. VzeCr, - =-.
z

z

Le conjugué permet également d’écrire les parties réelle et imaginaire :

Proposition 1.2.3 (Formules d’Euler).

Soit z dans C. B
1. Re(z) = Z;Z,
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z—Z
24

2. Im(z) =

Proposition 1.2.4 (Caractérisation des réels et des imaginaires purs par le conjugué).
Soit z dans C.

1. (z€R) <= (2 =72),
2. (z€iR) <= (z = —2).

1.3 Interprétation géométrique

L’ensemble C s’assimile au plan R?, de la facon suivante :

C — R?
rz+iy — (z,y)
coordonnées f(z) qu’il est d’affixe z.

Proposition 1.3.1. La fonction { est bijective. Pour z dans C, on dit du point M du plan de

Exemple 1.3.2 (Interprétation graphique du conjugué). Soit M le point du plan d’affixe z. Le point M’ d’affixe Z
est le symétrique de M par rapport a I’axes des abscisses (Ox).

1.4 Module

Définition 1.4.1. Soit z dans C, de forme algébrique z = x +iy. Le module de z, noté

2| = Va2 4+ y2.

Remarque 1.4.2 (Interprétation graphique). Comme la distance absolue, dont il partage la notation, est la distance
a 0 d’un nombre réel, le module d’un nombre complexe z est la distance a 1’origine du point du plan d’affixe z.
Plus généralement, la distance entre deux nombres complexes z et 2’ vaut |z — 2/|.

z|, est le nombre réel positif

On peut a présent réécrire la propriété[I.1.10|sous la forme suivante, a retenir :
Proposition 1.4.3. Vz € C, 2z = \z|2

Proposition 1.4.4 (Opérations sur le module).

1. VzeC, |z|=0«<=2=0,
2. (Inégalité triangulaire) V(z, 2') € C2, |z + 2| < |z| + /],
3. Y(z,2) € C% 22| = |2| - |7,
4. Y(\, z) e Ry x C, |Az] = A|z],
5. VzeC, |Z| =7
6. Vz € C*, 1‘ = i
||

Preuve de I'inégalité triangulaire. Soit (z, ') dans C2. Alors :

2+ 2P =(+2)z+2)=(z+2)E+72) =|2)* + |¢]* + 2Re(27)),

dott [z + 2| < |2| + || &= |z + 2> < (|2 + |z’|)2 <= Re(z?') < |2||| = |2||7/| = |#7'|. Cette derniere
inégalité étant vraie, 1’inégalité triangulaire 1’est aussi. O

Remarque 1.4.5 (Cas d’égalité dans 1’inégalité triangulaire). Dans la preuve ci-dessus, il y a égalité si et seulement

si Re(z2/) = |22/|, ¢’est-a-dire lorsque 22’ € R, c’est-a-dire lorsque z = == —/|z’ : autrement dit, il y a égalité
z z

dans I’inégalité triangulaire si et seulement si z = k2’ ol k € R,
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Remarque 1.4.6 (Interprétation graphique de 1’inégalité triangulaire). S01ent M M’ et M" les pomts d afﬁxes
respectives z, 2’ et z + 2’. Ces points sont | liés par I’ egahte Vectorlelle OM " OM + OM !, soit OM "= M M.

L’inégalité triangulaire s’écrit alors : HOM "< ||OM |+ HM M"|| : le chemin le plus court de O a M" est la
ligne droite.
Il y a égalité dans cette inégalité si et seulement si O, M et M’ sont alignés.

Proposition 1.4.7 (Caractérisation des réels et des imaginaires purs par le module).
Soit z dans C.

. (2€R) < (2= )

2. (z €1iR) <= (z = %i]z]).

Linterprétation du module comme distance entre les nombres complexes permet de considérer les ensembles sui-
vants :

Proposition 1.4.8. Soient zy dans C et r € R... Soit My le point du plan d’affixe z.
e C(z9,7) ={z € C| |z — 20| = r} correspond dans le plan au cercle de centre My et de rayon r,

e D(zp,r) ={z € C||z— 20| < r} correspond dans le plan au disque de centre M et de rayon r.

1.5 Equations du second degré

Comme on I’a vu en début de chapitre, la motivation premiere d’utilisation des nombres complexes est la
résolution d’équations polynomiales. Le cas des équations du second degré a coefficients complexes est une géné-
ralisation directe du cas réel :

Proposition 1.5.1. Soit Z un nombre complexe. L’ équation 2% = Z admet deux solutions (confondues si Z = 0).

Proposition 1.5.2. Soit (a,b,c) dans C* avec a # 0. On note A = b* — 4ac. Soit § une racine carrée de A.
L’équation az® + bz + ¢ = 0 admet deux solutions (confondues si A = 0) :

—b+4
2a

Z12 =

Exemple 1.53. 2% — (1+2i)z+1—i = 0.

Remarque 1.5.4. On réserve la notation  / aux nombres réels positifs : il n’y a pas de choix « canonique » de racine
carrée dans C. De méme, on rappelle que la fonction In ne prend en argument que des réels strictement positifs.

Proposition 1.5.5. Avec les notations de la proposition ona:

1. 21+ 290=—-—

C
2. 2129 = —

SH

3 a2 +bz4c=alz—21)(z — ).

Théoreme 1.5.6 (Théoreme de d’ Alembert-Gauss). Toute fonction polynomiale a coefficients complexes de degré
n > 1 admet une racine dans C.

Ce théoreme, dit théoréme fondamental de I’algébre, est faux dans R : la fonction 2% + 1 n’a par exemple pas de
racine réelle. On dit que C est algébriquement clos.
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2 Nombres complexes et trigonométrie

2.1 Le cercle unité
Définition 2.1.1. On appelle cercle unité, et on note U, le cercle C(0,1) = {z € C| |z| = 1}.

Définition 2.1.2. Soit z € U. Notons M le point d’affixe 1 et M le point d’affixe z. On appelle mesure de I’angle
]\m la longueur de I’arc de cercle MM, comptée algébriquement, dans le sens trigonométrique (c’est-a-dire
antihoraire). Le point et I’affixe correspondant a une mesure d’angle (ou, par abus de langage, un angle) # € R sont
respectivement notés My et zg. L’unité de la mesure d’angle est le radian.

Définition 2.1.3. Soit # € R. On note respectivement cos(6) et sin(#) 1’abscisse et I’ordonnée de M.

Soit D; la demi-droite du plan issue de O et d’angle 6. Si 0 # g + km,ou k € Z, on note :

B 1 si (6 mod2rm) € ] 5 g[ ) _ . , , . . .
£= { 1 si (6 mod2m) € ] 377T [ , puis tan(6) = ey ol y est ’ordonnée de I’'unique point d’intersection
de DJr avec la droite d’équation x = 1.

ol |

Les fonctions trigonométriques sinus, cosinus et tangente ainsi définies sur R ont les premieres propriétés suivantes,
directement issues de leur définition :
Proposition 2.1.4. Pour tout 0 dans R :
cos2(0) +sin?(9) = 1,

os(0 + 27r) = cos(#) et sin( + 27) = sin(0),

cos(—0) = cos(0) et sin(—60) = —sin(6),

s(9 + 7r) = —cos(f) et sin(f + 7) = —sin(h),

os(m — 0) = — cos(f) et sin(m — 6) = sin(h),

cos (9 + g) = —sin(0) et sin (9 + g) = cos(6),

IS I N T

7. cos (5 - ) = sin(0) et sin (g - 9) = cos(h).

Proposition 2.1.5. Pour tout 0 + g + km keZ,
sin(6)

cos(6)’

tan(—0) = — tan(f),

tan(f + 7) = tan(0),

tan (5~ 6) = tai(e)'

On retiendra les valeurs remarquables suivantes des fonctions trigonométriques :

1. tan(f) =

N owDd

SIHHAE
cosf | 1 \ég \}i % 0
sinf | 0 % \}5 \gg 1
tanf | O \}g 1 | v/3 | non défini

On notera également les équivalences :
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Proposition 2.1.6. V(a,b) € R?,
o (cosa = cosb) <= (a = £b mod 27),
o (sina =sinb) <= (a =boum—b mod 27),
e (tana =tanb) <= (a =boun+b mod 27) <= (a =b mod 7),

On a de plus I’égalité :

Proposition 2.1.7. V(a,b) € R?, cos(a — b) = cos(a) cos(b) + sin(a) sin(b).

— —

Démonstration. Soit (a,b) dans R?. Alors OM,, = (cos a,sina), OM; = (cos b, sin b),
— — — —

et OM, - OMy = ||OM,||||OMp|| cos(a — b) = cos(a — b), d’ou I’égalité.

Avec les propriétés précédentes, on en déduit immédiatement :

Proposition 2.1.8. Pour tout (a,b) dans R* :
1. cos(a+b) = cos(a) cos(b) — sin(a) sin(b),
2. sin(a + b) = sin(a) cos(b) + sin(b) cos(a),
3. sin(a — b) = sin(a) cos(b) — sin(b) cos(a),
4 tan(a) + tan(b)
1 — tan(a) tan(b)’
tan(a) — tan(b)
1+ tan(a) tan(b)’

. Sia, ba—}—b#g—i—kjw k € Z, tan(a + b) =

5 Sia,ba— b;é;r—l—lm k € Z, tan(a — b) =

En particulier, pour a = b (on supprime les parenthéses pour alléger les formules) :

Proposition 2.1.9. Pour tout a dans R :

1. cos2a = cos’>a —sina = 2cos’a — 1 = 1—25in2a,

2. sin2a = 2sina cos a,
2t
3. Sia,Qa#E—Fkﬂ,keZ,tanQa:&Z.
2 1 —tan“a

Enfin, on déduit des définitions géométriques du sinus et du cosinus les limites suivantes :

Proposition 2.1.10.

1 —cosx
l. —— — 0,
X z—0
sin x

2.

— 1,
r x—0

Démonstration. Graphiquement, on a, pour x proche de 0 :
e sinz <zetl—cosx >0,

16'2

e sin®(x) 4 (1 — cosz)? < 22, donc 1 — cosz < o

$2

e sinz + (1 —cosx) > x,donc sinz > x — -
d’ou, par encadrement, les limites indiquées.
ce qui entraine :

Proposition 2.1.11. Les fonctions cos et sin sont dérivables sur R, et :

. ./
COS/ = — Ss1n, SIn = COS.
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2.2 D’exponentielle complexe

R - C
0 — cos(f)+isin(0)
sur R puisque cos et sin le sont. De plus :

On considere la fonction f : { . Cette fonction est 2m-périodique et de classe C™

Proposition 2.2.1. La restriction | — w,w| — U de f est bijective.
La fonction f a en outre les propriétés suivantes :

Proposition 2.2.2.

1. f(0)=1,

2. Vk e N, f®g) =ik f(0),

3. V(a,b) € R%, fla+b) = f(a)f(b).

Les propriétés de la fonction f sont exactement celles d’une fonction exponentielle. On note donc :

Définition 2.2.3. V0 € R, ¢/ = f(#) = cos + isin 0.

Remarque 2.2.4. En particulier, eV =™ =1,e" = —1et ez =i,

Cette exponentielle complexe hérite des propriétés de la fonction f :

Proposition 2.2.5.
1. V(0,k) € R x Z, e 0F2km) — 10
2. Y(a,b) € R?, £@+0) — ciagib

ia
3. W(a,b) € R?, @) = %b

4. VO ER, ¢l =¥,

5. V0 eR, | =1,

6. (Formules d’Euler) V8 € R, cosf = 6294_2610 et sinf = 61922‘10

En revanche, I’exponentielle complexe ne se comporte pas « simplement » vis-a-vis de la somme. On a néanmoins
les formules suivantes :

Proposition 2.2.6 (Méthode de 1’angle moitié).

[

4 . . . 0\ .
eVheR, 1+¢= e's (e*l% + e’g) = 2cos <2> e'z,
4 . . . —b\ ;e
o V(a,b) €R?, €+’ =€ (1 + el(b7“)> = 2cos <a2> "3,
La partie réelle de cette derniere égalité donne la formule de factorisation :

V(a,b) € R?, cosa + cosb = 2cos <(12_b> oS <a+b> ‘

2

Exemple 2.2.77. Résolution de 1’équation cos(3x) + cos(5z) = 0.

Plus généralement, 1I’exponentielle complexe permet de (re)trouver plus facilement nombre de formules de trigo-
nométrie, notamment via les formules d’Euler et la formule de linéarisation suivante, dite de Moivre :

Proposition 2.2.8 (Formule de Moivre). V0 € R, (cosf + isin6)" = ¢ = cosnb + i sin nf.

L’exponentielle complexe offre également une nouvelle écriture des nombres complexes, dite forme exponen-
tielle :
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Proposition 2.2.9. Pour tout z dans C*, il existe un unique r > 0 et un unique 6 modulo 27 tels que z = re'.

Démonstration. Soit z dans C*. On pose r = |z|, alors ‘f‘ = 1 donc z € U. Il existe donc un unique § modulo 27
r

z . .
tel que = = ¢, donc z = re®.
r

Réciproquement, si re'? = 1/¢??’, alors, par égalité des modules, » = 1/, donc ¢ = ¢/’ donc cos(8) = cos(#') et
sin(#) = sin(¢’), donc = ¢ mod 2. O

Définition 2.2.10. Si z € C* a pour écriture exponentielle z = re'?, on dit que 6 est un argument de z, noté arg(z).

Proposition 2.2.11 (Propriétés de 1’argument). Pour tout (z,2') dans (C*)?,
1. arg(zZ') = arg(z ) + arg(z’),

2. arg ( ) = arg(z) — arg(2’),
3. arg(z) = — arg(s >

Enfin, on généralise la fonction exponentielle a tout le plan complexe :

Définition 2.2.12. Soit z dans C d’écriture algébrique z = z + iy. On appelle exponentielle de z, et on note €7, le

nombre complexe e” = e%e'V.

Proposition 2.2.13. Pour tout (z, ') dans C?,
1. et = ¢%e?
2. 77 = —

3 (F=¢) = (Re(z) = Re(2') et (Im(z) = Im(z") mod 27)).

2.3 Racines de I’unité
L’écriture exponentielle des nombres complexes permet une écriture simple des racines : Soit n dans N*.

Définition 2.3.1. On appelle racines n®™* de 1, ou de I'unité, les solutions complexes de I’équation 2" = 1.
L’ ensemble des racines n®™® de ’unité est noté U,,.

Exemple 2.3.2. Ainsi, Uy = {—1,1} et Uy = {—1, 1, —i,4}. On notera de plus que pour tout n, U, C U.
Remarque 2.3.3. Dans le cas réel, I’étude de la fonction = +— z" permet de constater qu’il y a une seule racine
réelle de I’unité (1) lorsque n est impair, deux (—1 et 1) lorsque n est pair.

Proposition 2.3.4. U,, = {ei2k77r | ke [0,n— 1]]}

Démonstration. Soit z dans U,,. Comme z # 0 (car 0" # 1), soit z = re’ I’écriture exponentielle de z. Alors :
"=1 = (rew) =¢"
— r"eme e
<~ =1 e nf=0 mod 27
= r=1 (car r>0) et #=0 mod 2% d’apres la proposition [2.2.9]
<~

z*e ke,

. 0 » T . i 2km e qe s qe s e
Enfin, la fonction 8 — ¢ étant 2m-périodique, la fonction k — €' » est n-périodique, d’ou I’écriture de U,,. [

ve ir 1 V3 1 3 .
Exemple 2.3.5. Ainsi, Uz — {1 &% ez%} — {1, -5 +i\2f,—2 —z\g} —{1,j,7%  ouj =5
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.27 .

Remarque 2.3.6. Pour n dans N* fixé, on note usuellement w = e'» la « premiere racine n°™ de I’unité non-
triviale ». On a ainsi U,, = {wk | ke [0,n— 1]]} Notons que Vk € [0,n — 1], wkF = w™ = w" % € U,,. De
plus :

Remarque 2.3.7 (Interprétation graphique). Les points du plan d’affixe les racines n°™* de I’unité sont les sommets
du polygone régulier a n sommets inscrit dans le cercle unité et passant par le point d’affixe 1. Le barycentre de ces
points est I’origine du plan.

2.4 Racines n“™*

Généralisons les remarques précédentes : soient n dans N* et a dans C.
Définition 2.4.1. On appelle racines " de a les solutions de 1’équation 2" = a.
Proposition 2.4.2. La seule racine n®™ de 0 est 0. Si a # 0, notons a = re'’. On a :

1 i 04+2km

1 .0
M=ae=z=rnel n =rnenuf ke0,n-1].

n

Remarque 2.4.3. En particulier, on notera que : V(z, 2') € C%, 2" = 2™ <= 2z = 2/w*, k€ [0,n — 1].

3 Géométrie du plan

On revient ici sur quelques aspects du lien étroit entre nombres complexes et géométrie.

3.1 Alignement et orthogonalité
Soient A, B, C' trois points distincts du plan, d’affixes respectives z4, zp, z¢.

Proposition 3.1.1.
—
1. Le vecteur AB a pour affixe zg — z 4. Sa norme vaut donc |zg — z 4| et son angle avec (Ox) vaut arg(zp — z4).

— — ) R 2C — %A
2. L’angle BAC = (AB, AC) est égal a arg(zc — z4) — arg(zp — z4) = arg <>
ZB — ZA

Par conséquent :

Proposition 3.1.2.
Lo 20 — ZA Z2C — A
1. (A, B, C sont alignés) < <arg< ) =0 mod ) — < € R>,

2. ((AB) et (AC) sont perpendiculaires en A) < ( arg <ZC_ZA> =" od 7T) = (ZG_ZA € iR).

3.2 Transformations du plan
Définition 3.2.1. Une transformation du plan est une bijection f : R? — R% ou f : C — C.

—

s est une transformation du plan. Elle correspond géométriquement a la

Exemple 3.2.2. La fonction { C
symétrie d’axe (Ox).

On s’intéresse ici a deux familles de transformations du plan : les transformations z — z + a, ot a € C, et les
transformations z — az, ot a € C*.
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Pour a = x + iy € C, la transformation z — z + a correspond a la translation de vecteur (z,y). Sa réciproque
est la translation de vecteur opposé (—z, —y) : z — z — a.

Pour a = re'? € C*, 1a transformation z — az correspond :

— sia = r: al’homothétie de centre O et de rapport r. Sa réciproque est I’homothétie de centre O et de

. 1 z
rapport inverse — : z — —,
r T
— sia = € : ala rotation de centre O et d’angle 6. Sa réciproque est la rotation de centre O et d’angle opposé
—0:z—e Yy

bl

— sia = re” : alasimilitude de centre O, de rapport r et d’angle 0, c¢’est-a-dire a la composée de I’homothétie
de rapport r et de la rotation d’angle 6. Sa réciproque est la similitude de centre O, de rapport — et d’angle
T

1
—0: 2 ey,
r



Chapitre 5

Fonctions usuelles

1 Logarithmes, exponentielles, puissances

1.1 Logarithmes

Le mot « logarithme » est un néologisme dii a John Napier en 1614, formé a partir des mots A6yoc (discours,
raison...) et dprdudc (nombre). Il s’agit d’une mise en rapport d’une progression géométrique (b") de base b avec
la progression arithmétique (n) de ses puissances. Multiplier deux termes de la progression géométrique revient
alors & additionner deux termes de la progression arithmétique !

Une fonction logarithme vérifie donc :

Vr,y, log(zy) = log(w) + log(y).
f(1)

En particulier, log(1) = 0. En fixant y et en notant f = log’, on obtient alors : Vz, f(z) = ——. On définit alors :
x

Définition 1.1.1. La fonction logarithme néperien, notée In et définie sur R, est la primitive de la fonction inverse

1
(x — —) qui s’annule en 1.
T

Remarque 1.1.2. Toute fonction logarithme est donc un multiple de la fonction In.

Par construction, la fonction In a les propriétés remarquables suivantes :

Proposition 1.1.3.
1. In(1) =0,
2. Y(z,y) € (R})?, In(zy) = In(x) + In(y),

1
3. VzeRY, In <> = —In(x),
x
4. V(z,n) € R} x Z, In(z") = nln(z).
Etude de la fonction In : Comme In’ > 0, la fonction In est strictement croissante sur R* . Comme In” < 0,
la fonction In est concave sur R’ . De plus, Vn € Z, In(2") = nln(2) — +oo, donc In(z) — —oo et
n—+oo z—0
In(z) — +o0.
T—r—+00

On retiendra également les formules suivantes :

Proposition 1.1.4.
1. Vx> -1, In(1+z) <z,

In(1
In(l+z)
x x—0

2.
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Démonstration.

1. La fonction In étant concave, elle est en-dessous de sa tangente en 1, d’équation y = In'(1)(z — 1) + In(1) =
x — 1, c’est-a-dire : Vo > 0, In(xz) < = — 1. On applique ensuite le changement de variables t = = — 1.

2. Le terme de gauche est le taux d’accroissement de f : x +— In(1 + z) en 0. Sa limite vaut donc f’(0) = 1.
O

D’apres le théoreme de la bijection monotone, la fonction In réalise donc une bijection de R’ dans R. On note
en particulier e 1’unique antécédent de 1 par In : In(e) = 1. On peut calculer que e ~ 2, 71828.
On a alors : Vn € Z, In(e") = nln(e) = n. La fonction In est donc le logarithme de base e. On peut alors
généraliser : comme le logarithme de base b doit vérifier : Vn € Z, log(b") =n,ona:

Définition 1.1.5. Soit b > 0 différent de 1. La fonction logarithme de base b, notée logy, est la fonction log, :

Ry? — R
In(z) -
z = ln((b))

et donc, par construction :

Proposition 1.1.6.

1. logy(1) =0,

2. Vn € Z, logy(b") = n,

3. Y(a,b,n) € (RL)? x Z, a = b" <= n = log,(a).

Démonstration. Exercice. O

Remarque 1.1.7. Les logarithmes les plus utilisés sont les logarithmes de base 2 (logarithme binaire) et 10 (loga-
rithme décimal, parfois simplement noté log).

1.2 Exponentielles
D’apres la section précédente, la fonction In : R, — R est bijective. On définit donc :

Définition 1.2.1. La fonction exponentielle, notée exp, définie sur R, est la bijection réciproque de la fonction In.
La fonction exp a les propriétés suivantes, directement héritées de la fonction In :

Proposition 1.2.2.
1. Vz € R, exp(z) > 0,

2. exp(0) =1,
3. V(z,y) € R?, exp(z +y) = exp(z) exp(y),
1
4 R, exp(—z) =
Va € R, exp(—x) oxp(z)’

3

5. V(z,n) € R x Z, (exp(x))" = exp(nz).

La fonction exponentielle est de plus dérivable car réciproque d’une fonction dérivable, et on a la propriété
fondamentale :

Proposition 1.2.3. Vz € R, exp’(z) = exp(z).

1
Démonstration. D’apres la formule de la dérivée de la réciproque : Vo € R, exp’(z) ) = exp(x).

" In/(exp(a
0

36



Etude de la fonction exp : D’aprés le théoréme de la bijection monotone, comme In est strictement croissante sur
R, exp est croissante sur R. Comme In est concave, exp est convexe. Enfin, exp(z) — 0etexp(z) —
T—r—00

T——+00
+00.
On retiendra également les formules suivantes :

Proposition 1.2.4.
1. Vz € R, exp(z) > 1+z,

exp(z) —1

p(z) L
xT z—0

Démonstration.

1. La fonction exp étant convexe, elle est en-dessus de sa tangente en 0, d’équation y = exp’(0)z+exp(0) = x+1.
2. Le terme de gauche est le taux d’accroissement de exp en 0. Sa limite vaut donc exp’(0) = 1.
O

1.3 Puissances

Dans cette partie, on définit progressivement la notion de puissance réelle (c’est-a-dire x® ot v € R). Les
puissances entieres sont définies naturellement :

Définition 1.3.1.

Vr € R,
o 20 =1,
e VneN, z" =2" x x.
1
et:Ve e R* , Vne N, 7" = —.
:En

Pour tout n dans Z, on note p,, : x — x", la fonction puissance n, définie sur R si n > 0 et sur R* sin < 0.

Proposition 1.3.2. Pour tout n dans N, la fonction p,, est de méme parité que n, de classe C*™ sur R, et strictement
croissante sur R .

Démonstration. Exercice. O
On rappelle les opérations suivantes sur les puissances :

Proposition 1.3.3.

1. Y(z,y,n) € R* x N, (zy)" = z"™y",
2. V(x,p,q) € R x N2, Pz = zPH4,
3. Y(z,p,q) € R x N2, (2P)7 = 2P,

Remarque 1.3.4. Attention, z" = z(P") £ (27)7)

On déduit de la proposition[I.3.2]1a propriété suivante :

Proposition 1.3.5. Pour tout n dans N*, la fonction p,, réalise une bijection de R, dans lui-méme. On appelle
fonction racine n“™, notée x > {/x, la bijection réciproque.

On introduit alors la notation suivante, valable uniquement sur R :
, oy * l n
Définition 1.3.6. Pour tout (z,n) dans R x N*, on note z» = {/x.

Remarque 1.3.77. La motivation de cette notation est sa compatibilité avec les régles de calcul sur les puissances :
.. 1\" n 1 . ..
ainsi, (:p n) =xn = 2! =, donc & — = est bien la réciproque de py,.
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On peut alors étendre la notation puissance a I’ensemble des rationnels :

VP

Définition 1.3.8. Pour tout (z, p, q) dans R x Z x N*, on note 2o =
A ce stade, on constate ’identité suivante :
Proposition 1.3.9. V(z,r) € R} x Q, 2" = exp (rIn(x)).

Démonstration. Soient v € R’ etr = Pe Q. Alors (z")? = 2P, donc ¢ln(z") = pln(zx), donc In(z") =
q

gln(x) = rln(x), et donc 2" = exp (r In(z)). O

On étend finalement a I’ensemble des puissances réelles, uniquement sur R’ :
Définition 1.3.10. V(z,a) € R} x R, 2% = exp (aln(z)).
Les regles de calcul sur les puissances réelles sont alors les mémes que pour les puissances entieres :

Proposition 1.3.11.

L Y(z,y,0) € (R})? xR, (xy)* = 2%y",
2. Y(z,a,B) € R} x R2, 2028 = zotP,
3. ¥(z, 0, B) €RY x R?, ()P = 2P,

Remarque 1.3.12. En particulier, pour tout a € R, ¢ = exp (aln(e)) = exp(a). On notera alors indifféremment
exp ou e’ la fonction exponentielle.

1.4 Croissances comparées

On a vu que les fonctions logarithmes, exponentielles et puissances sont croissantes tendent toutes vers I’infini
(elles divergent vers +00) en +00. Mais leurs vitesses de divergence different, et on peut les comparer ainsi :

In(z) — 0.

¢ x40

Proposition 1.4.1. Va > 0,

. . In(x )
Démonstration. On traite d’abord le cas ¢ = 1 : la fonction f : = +— (z) est dérivable sur R, et : Vo €
x
* / 1-— ln(x) P . . .. .
R%, f(x) = ——5—=, donc f est décroissante sur [e, +00, et par ailleurs positive sur cet intervalle. Elle admet

donc une limite [ > 0 en +oo0.

. In(2x In(2 In(z

1 1
51’ donc ! = il’ donc !l = 0.

1

1 In(ta 11In(t

Dans le cas général, on fait le changement de variable ¢t = z%. Alors n(f) = n(te) = - n(t) — 0 puisque
T t a t x40

t — +oo. ]
T—>+00

Remarque 1.4.2. On dit que les puissances I’emportent sur le logarithme.

On en déduit les limites suivantes :

Proposition 1.4.3. Va > 0,
1. 2%Iln(z) — 0,
x—0

2. 2% " — 0,
r——+00

3. 7% — Hoo.
Tr—+00

Remarque 1.4.4. On dit que [’exponentielle I’emporte sur les puissances.
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2 Fonctions trigonométriques

On a vu dans les chapitres précédents que les restrictions suivantes des fonctions trigonométriques sont bijec-
tives :
e cos: [0,7] — [-1,1],
. T T
e sin: [——, —} — [—1,1],
272
T
272
de bijections réciproques :

otan:} [—)R,

e arccos : [—1,1] — [0, 7],
T ’/T:|
2’271
T 7T|:
2721
Par définition de ces fonctions, on a directement :

e arcsin: [—1,1] — [

e arctan: R — }—

Proposition 2.0.1.
V1—2a2,
Vi1—a2

Proposition 2.0.2. Les fonctions trigonométriques réciproques sont dérivables, respectivement sur | — 1, 1] et sur
R, de dérivées respectives :

e Vz € [-1,1], sin(arccosz) =

e Vz € [-1,1], cos(arcsinx)

1
V1—22
1
V1—22

e Vz €] —1,1], arccos'(z) =

o Vz €] —1,1], arcsin’(z)

1

Vz € R, arctan’(z) = —.
o Vr arctan’(z) [T 22
Démonstration. On applique la formule de la dérivée de la réciproque :
1 1 1
Soitz €] —1,1[. "(z) = = —— =— )
* Soitz €] |- arccos'(z) cos’(arccos(x)) sin(arccos(x)) V1 — 22
o De méme pour arcsin.
1 1 1

Soit z € R. arctan’(z) = = - '
i v retan(z) tan’(arctan(z)) 1+ tan*(arctan(z)) 1+ a2

O

On en déduit les formules suivantes :
Proposition 2.0.3.
1. Vx € [-1,1], arccos(x) + arcsin(z) = g

1
2. Vo € R*, arctan(z) + arctan <> = sgn(:v)g, ousgn(x) =1six >0 —1siz <O.

T
Démonstration.
1. D’apres la propriété précédente, (arccos+ arcsin)’ = 0 sur | — 1,1[, donc la fonction arccos + arcsin est

constante sur [—1, 1], égale a arccos(0) + arcsin(0) = g

1
2. Soit f : x — arctan(x) + arctan <>, définie sur R*. Cette fonction est dérivable, et : Vo € R*, f'(z) =
x

0, donc f est constante sur tout intervalle inclus dans R*. Donc sur RY, f est constante égale a f(1) =

2arctan(l) = g et sur R, f est constante égale a f(—1) = 2arctan(—1) = —g.
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On retiendra également les formules suivantes :

Proposition 2.0.4.
sin(x)

1. — 1,

T z—0

cos(z) — 1

2. — 0,

X z—0
1 — cos(x) 1
—

3. —.
.%'2 xz—0 2

Démonstration. Les deux premieres formules correspondent aux taux d’accroissement respectifs en 0 des fonctions
sin et cos, de limites respectives sin’(0) = 1 et cos’(0) = 0. Pour la troisieme formule :

1 — cos(x) _ 2 sin? (%) 1 <sin (g))Q N 1 0

x? x? 2 z =0 2
ainsi que les inégalités :

Proposition 2.0.5.
1. Vx > 0, sin(x) < z et arcsin(z) > x,
2. Yx >0, tan(x) > x et arctan(x) < z.

3 Fonctions hyperboliques

On rappelle les définitions des fonctions hyperboliques, déja croisées dans le chapitre 2 comme parties paire et
impaire de la fonction exponentielle :

Définition 3.0.1.
. . . . . P et +e”
La fonction cosinus hyperbolique, notée ch, est la fonction définie sur R par : Vo € R, ch(x) = —
r __ ,—x
La fonction sinus hyperbolique, notée sh, est la fonction définie sur R par : Vx € R, sh(z) = € 26

Etude des fonctions hyperboliques : Les fonctions ch et sh sont respectivement paire et impaire. Ces deux fonctions
sont dérivables, avec ch’ = sh et sh’ = ch. Etant de plus strictement croissantes sur Ry avec ch(R, ) = [1, +-o00] et
sh(Ry) = Ry, les restrictions suivantes sont bijectives :

e ch: Ry — [1,400],
e sh:R — R,

de bijections réciproques :
e argch : [1, +oo[— Ry,
e argsh: R — R.

Remarque 3.0.2. Ces fonctions s’expriment explicitement :
Vz € R, argsh(z) = In <x +Vva2+ 1) et Va > 1, argch(z) =In (m + Va2 — 1) .

Proposition 3.0.3. Les fonctions hyperboliques réciproques sont dérivables, respectivement sur |1, +00| et sur R,
de dérivées respectives :

o Vz €1, +o0|, argeh’(z) = —
z?2—1
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V1422

On retiendra également les formules suivantes, a mettre en regard des formules de trigonométrie vues au cha-
pitre 3 :

o Vz € R, argsh’(z) =

Proposition 3.0.4.

1. Yz € R, ch?(z) —sh?(z) =1,

2. ¥(x,y) € R?, ch(x +y) = ch(z)ch(y) + sh(z)sh(y),
3. VY(z,y) € R?, sh(z + y) = sh(z)ch(y) + ch(z)sh(y).

Proposition 3.0.5.

1. M—M,

T x—0
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Chapitre 6

Ensembles et applications

On développe dans ce chapitre la notion d’ensemble, dont on a vu qu’elle permet de définir tous les autres
objets mathématiques (suites, fonctions, espaces, probabilités...), ainsi que celle d’application, qui permet de relier
des ensembles entre eux.

1 Ensembles

Le concept d’ensemble permet de définir toutes les autres notions vues cette année. Autrement dit, la théorie des
ensembles est utilisée comme fondement des mathématiques. Ce point de vue est aujourd’hui trés majoritaire dans
la communauté mathématique, méme si d’autres fondements (par exemple la théorie des fopos) sont proposés pour
lever certains paradoxes inhérents a la théorie des ensembles (paradoxes de Russell, de Banach-Tarski...).

1.1 Définition

Définition 1.1.1. Un ensemble est une collection d’objets, appelés éléments. On dit d’un élément = d’un ensemble
E qu’il appartient a E, eton note x € E.

Le nombre d’éléments que contient un ensemble E est appelé son cardinal, et noté Card(E). On dit que E est un
ensemble fini si son cardinal est fini.

L’ensemble ne contenant aucun élément est noté (), et appelé 1’ensemble vide. 11 est de cardinal 0.

Exemple 1.1.2.
e Les nombres 1, 5 et 34 sont des éléments de 1’ensemble des entiers naturels, noté N. Le cardinal de N est infini.
e L’ensemble collectionnant les fonctions cos, sin et In est ’ensemble {cos, sin, In}. Cet ensemble est de cardi-
nal 3.
Remarque 1.1.3.
e Lorsqu’il ne porte pas de nom spécifique, un ensemble se note entre accolades : E = {...}.
e Dans un ensemble, les éléments ne sont ni ordonnés, ni répétés. Ainsi, {2,1} = {1,2} = {1,2,2,1}.
e Unensemble peut étre défini implicitement (écriture en compréhension) (par exemple : Us = {zeC| 25 = 1

2im 4im 6im 8im

ou explicitement (écriture en extension) (Us = {1l,e5 ;e 5 ;e 5 ;e 5 }).

Définition 1.1.4. Un sous-ensemble (ou une partie) A d’un ensemble B est un ensemble dont tous les éléments
sont également des éléments de B. On dit alors que A est inclus dans B, et on note A C B.

Exemple 1.1.5.
e L’ensemble {1, 5,34} est un sous-ensemble de N.

e [’ensemble vide est un sous-ensemble de n’importe quel ensemble.
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Remarque 1.1.6. Attention a bien distinguer les notions d’élément et de sous-ensemble. Par exemple, V/2 est un
élément de R, et on note v/2 € R. Par contre, {V/2} est un sous-ensemble de R, et on note {v/2} C R. (Un
ensemble ne contenant qu’un élément, de cardinal 1 donc, est par ailleurs appelé un singleton).

Proposition 1.1.7. Soient A et B deux ensembles. Alors A= B < (A C Bet B C A).

Définition 1.1.8. Soit F un ensemble. L ensemble des parties de E est 1’ensemble des sous-ensembles de F, noté
P(E).

Exemple 1.19. P({1,4,5}) = {0, {1}, {4}, {5} {1,4}, {1, 5}, {4,5}, {1, 4,5}
Proposition 1.1.10. Si E est un ensemble fini, alors P(E) Uest aussi et Card(P(E)) = 264 (),

Démonstration. Construire un sous-ensemble de E consiste a faire le choix, pour chaque élément = de E, de le
prendre ou non. Il y a donc 2 possibilités pour chaque élément, donc oCard(E) possibilités en tout. O

1.2 Opérations

Définition 1.2.1. Soit £ un ensemble et A et B deux sous-ensembles de E.
o Le complémentaire de A dans F, noté E'\ A ou A, est ’ensemble des éléments de £ qui n’appartiennent pas a
A:A={zecFE|x¢ A}
e L’intersection de A et B, notée A N B, est ’ensemble des éléments de £ qui appartiennent a la fois a A et a
B:ANB={x€FE|xe€ Aetx € B}.

e L'union de A et B, notée A U B, est I’ensemble des éléments de E qui appartiennenta Aoua B: ANB =
{reFE|xze€Aouzx € B}.

On peut constater a ce stade une correspondance entre le langage des ensembles et celui des assertions :

Ensembles Assertions
r€A T(xe A
reANB| (x € A)A(x € B)
r€AUB | (x€A)V (z € B)
ACB |(re€eA)= (zeB)
A=B (r € A) & (z € B)

On obtient ainsi directement les propriétés suivantes, héritées des propriétés des assertions :

Proposition 1.2.2. Soient A, B et C des sous-ensembles d’un ensemble E.
e Lois de De Morgan :
ANB=AUB,
AUB=ANB.
e Associativité :
(AnNB)NC =An(BNC),
(AUB)UC =AU (BUCQO).
o Distributivité :
AN(BUC)=(ANB)U(ANQO),
AU(BNC)=(AuB)N(AUCQ).

Les notions d’intersection et d’union se généralisent avec les notations suivantes, semblables aux notations
somme et produit vues dans le premier chapitre :

Définition 1.2.3. Soient I un ensemble et (A;);c; une famille de sous-ensembles d’un ensemble E indexée par I.

On note ﬂ A; Uintersection de tous les A4;, et U A; leur union.
iel iel
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E 24. -, —| = .
xemple 1.2.4 m } > n[ {0}
neN*
On peut alors considérer la notion suivante :

Définition 1.2.5. Soient I un ensemble et (A;);c; une famille de sous-ensembles d’un ensemble F indexée par I.
On dit que (A;);es est une partition de E si :

o Viel, Az#@,
o Vi £ g, AiﬂA]’:@,

.U&:E

el
Exemple 1.2.6. Notons 2N I’ensemble des entiers naturels pairs et 2N + 1 I’ensemble des entiers naturels impairs.
Alors la famille (2N, 2N + 1) est une partition de N.

1.3 Produit cartésien

Définition 1.3.1. Soient F et F' deux ensembles. Le produit cartésien de E par F est I’ensemble
ExF={(z,y)|x€E, ye F}.
On note alors, pourn € N: E" = E x ... X F (avec n facteurs).

Remarque 1.3.2. Ici, (x,y) désigne un couple d’éléments, c’est-a-dire une famille ordonnée de deux éléments. Le
couple (y, z) est donc distinct du couple (z,y) (sauf si x = y). Par conséquent, le produit F' x E est distinct de
ExF.

Exemple 1.3.3. L’ensemble R? = R x R s’identifie au plan muni d’un repére cartésien. Le sous-ensemble R x [0, 1]
de R? désigne alors une bande horizontale comprise entre les droites d’équation y = 0 et y = 1, tandis que le sous-
ensemble [0, 1] x R désigne une bande verticale comprise entre les droites d’équation x = 0 et x = 1.

Proposition 1.3.4. Si E et F' sont des ensembles finis, alors E x F Uest aussi et Card(E x F) = Card(E) x
Card(F'). De méme, Card(E™) = (Card(E))".

Démonstration. Construire un élément (x,y) de F x F consiste a choisir un élément = de E et un élément y de
F.Nly aCard(E) possibilités pour x et Card(F') possibilités pour y, donc Card(E) x Card(F’) possibilités en tout.
De méme pour E™ par une récurrence évidente. O

2 Applications

Comme on I’a vu pour les fonctions réelles, la notion de produit cartésien de deux ensembles permet de mettre
les éléments de ces ensembles en correspondance :

2.1 Définition

Définition 2.1.1. Soient F et F' des ensembles. Une application f de E vers I est la donnée d’une partie I" de

E x Ftelleque:Vx € E, Jly € F, (z,y) € . Onnote alors y = f(x) et f : { L; : ?(:U) .

Exemple 2.1.2.
./ :{ ( (o - C ’

ZlyeooyZn) PP D opq 2k
1 0
e D: { c (I?,]R) : ¢ (LIE’R) (opérateur de dérivation),
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FR,R) — R
f = fl)

On retrouve dans ce contexte une bonne partie du vocabulaire des fonctions réelles :

e Poura € R, ev, : { (application évaluation en a).

Définition 2.1.3. Soit f : E — F une application.
e Soit (z,y) dans E x F. Siy = f(x), on dit que y est 1"image de x par f et que = est un antécédent de y par f,

o E est ’ensemble de départ de f, F est son ensemble d’arrivée, f(E) = {f(z) | x € E} est son ensemble
image, et I" est son graphe.

Enfin, on note F(E, F) (ou F£) I’ensemble des applications de E vers F.
Cette derniere notation se justifie par la propriété suivante :
Proposition 2.1.4. Si E et F sont des ensembles finis, alors F(E, F) Uest aussi et Card(F(E, F)) = (Card(F))@4(E),

Démonstration. Construire une application f : E — F’ consiste a choisir, pour chaque x dans F, un élément y de
F. 1y aCard(F) possibilités pour chaque , donc (Card(F))4(E) possibilités en tout. O

On peut en particulier définir les applications et les types d’applications suivants :
EF — E

o 'application identité idg : )
PP E r = oz,

E 1
e pour A C F, Vapplication indicatrice 1 4 : { - : ios’i x}e A 0 sinon ’

N — R
n = un)=uy

B

o les suites u : {

I — F

o et plus généralement les familles indexées par un ensemble I, a : .
= a;

Définition 2.1.5. Soit F et F' des ensembles, f : £ — F une application, A un sous-ensemble de F et B un
sous-ensemble de F'. On appelle :

e image directe de A par f I'ensemble f(A) = {f(z) € F' |z € A},
e image réciproque de B par f ’'ensemble f~1(B) = {x € E| f(z) € B}.

Remarque 2.1.6. L écriture f~1 (B) ci-dessus est une notation, qui ne présuppose pas I’existence d’une application
réciproque f~'. L’existence d’une telle application dépend des propriétés de f décrites ci-apres.

2.2 Injections, surjections, bijections

Comme pour les fonctions réelles, on s’intéresse au comportement des applications vis-a-vis de leurs antécé-
dents :

Définition 2.2.1. Soit f : £ — F une application.
e Si tout élément y de F' a au plus un antécédent par f, on dit que f est injective.
e Si tout élément y de F' a au moins un antécédent par f, on dit que f est surjective.
e Si f est ala fois injective et surjective, on dit que f est bijective.

Dans ce dernier cas, tout élément y de I a exactement un antécédent par f : Vy € F, 3z € E,(x,y) € I'y.
L application f admet donc une application réciproque f~' : F — F, définie par: Vy € F, f _1(y) est 'unique x
dans F tel que y = f(x).

Exemples 2.2.2.
° ¢ - R est surjective, non injective
z — Re(z) ! ’ ) ’

45



) R* > [0,27 — R? est injective, non surjective
(r,0) +— (rcos@,rsinf) J ’ L ’
° N = Z est bijective
n +— ksin=2k, —ksin=2k-1 L '

Ces propriétés ont des conséquences sur les cardinaux des ensembles :

Proposition 2.2.3. Soient E et F deux ensembles finis, et soit f : & — F.
o Si f est injective, alors Card(E) < Card(F),

e Si f est surjective, alors Card(E) > Card(F),

e Si f est bijective, alors Card(E) = Card(F).

Démonstration. Notons qu’on a toujours Card(f(F)) < Card(E) (car Vy € f(F),3z € E,y = f(x)) et
Card(f(F)) < Card(F) (car f(E) C F). Alors :

e Supposons f injective. Alors Card(f(F)) = Card(E) (car z # y = f(x) # f(y)), donc Card(E) < Card(F).
e Supposons f surjective. Alors f(FE) = F, donc Card(F') < Card(E).

e La derniere assertion est conséquence directe des deux premieres.

A contrario, les cardinaux des ensembles ont des conséquences sur les applications :

Proposition 2.2.4. Soient E et F' deux ensembles finis avec Card(E) = Card(F), et soit f : E — F. Alors :
(f est injective)<=(f est surjective)<( f est bijective).

Enfin, dans le cas d’une application composée, on a les propriétés suivantes :

Proposition 2.2.5. Soientu : E — F etv : F' — G deux applications. On a :
1. Siu et v sont injectives, alors v o u est injective,

Si u et v sont surjectives, alors v o u est surjective,

Si v o u est surjective, alors v est surjective,

Si v o u est injective, alors u est injective,

AN S

Si u et v sont bijectives, alors v o u est bijective, et (Vou) " =u" " ov
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Chapitre 7

Arithmétique

Dans ce chapitre, les seuls nombres « autorisés » sont les nombres entiers. Les équations 2z — 3 = 0 et 2 = 2
n’ont donc pas de solution. Cette considération est essentielle dans I’étude de la divisibilité : le nombre 7 est premier

. . 7
en arithmétique, pourtant 7 = 3 X 2.

1 Nombres premiers et divisibilité

Définition 1.0.1. Soit (d,n) dans Z2. On dit que d divise n, ou que d est un diviseur de n, ou encore que n est un
multiple de d, et on note d|n, s’il existe ¢ dans Z tel que n = dg. On dit alors que q est le quotient de n par d.
Exemple 1.0.2.

e Les diviseurs de 12 sont 1, 2, 3,4, 6, 12 et leurs opposés.
Les premiers multiples positifs de 12 sont 0, 12, 24, 36,48 . ..

e Pour tout entier n, 1 est un diviseur de n (n est un multiple de 1) puisque n = 1 X n. Les seuls diviseurs de 1
sont 1 et —1.

e Pour tout entier n, 0 est un multiple de n (n est un diviseur de 0) puisque 0 = n x 0. Le seul multiple de O est
0.
Proposition 1.0.3. Soit (d, m,n) dans 73
1. Sid|m et d|n, alors, pour tout (a,b) dans 72, d|am + bn.
2. Sidlmetm

n, alors d|n.

Démonstration.
1. Sim = kdetn = ld, alors am + bn = d(ak + bl), donc d|am + bn.
2. Sim = kdetn = pm, alors n = (pk)d, donc d|n.

Remarque 1.0.4.
e Y(d,n) € Z, dln < —d|n. On ne mentionne donc en général que les diviseurs positifs d’un entier.

e Tout entier est au moins divisible par 1 et par lui-méme (et par leurs opposés); ce sont ses diviseurs triviaux.
Les entiers n’ayant aucun autre diviseur sont particulierement intéressants.

Définition 1.0.5. Un nombre premier est un entier naturel ayant exactement deux diviseurs positifs distincts.
On note P I’ensemble des nombres premiers.

Cette définition correspond aux entiers naturels n’ayant pas de diviseur non trivial, hormis 1, qui n’a qu’un
diviseur positif. Les premiers nombres premiers sont :

2,3,5,7,11,13,17,19,23, 29,31, 37,41, 43,47 . ..
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Proposition 1.0.6. Tout entier est divisible par un nombre premier.
Théoreme 1.0.7. L’ensemble P des nombres premiers est infini.

Démonstration. On raisonne par I’absurde : supposons que P soit fini, de cardinal n. Notons P = {p1,...,pn}.
Soit N = p1 X pa X ... X p, + 1. D’aprés le théoréme[1.0.9 il existe ¢ € [1,n] tel que p; divise N. Or p; divise
P1 X P2 X ... X pp, donc d’apres la proposition[1.0.3] p; divise N —p; x p2 X ... X pp, = 1. Comme aucun diviseur
de 1 n’est premier, cela est absurde. Donc P est infini. O

Un entier n > 2 est non premier si et seulement s’il admet des diviseurs non triviaux, c’est-a-dire qu’il existe
(n1,n2) € [2,n — 1] tel que n = nyna. En supposant par exemple n; < ng, on voit que n > n% donc ny < /.
On en déduit la propriété suivante :

Proposition 1.0.8. Un entier n est premier si et seulement s’il n’admet aucun diviseur dans [2,/n] N P.

On en déduit un algorithme de détermination des nombres premiers inférieurs a N € N, dit du crible d’Era-
tosthéne : on considere ’ensemble 2, N], et on le parcourt dans 1’ordre croissant jusqu’a V/N, en lui enlevant a
chaque étape les multiples stricts du premier nombre rencontré. Par exemple, a la premiere étape, on enléve tous les
nombres pairs strictement supérieurs a 2 ; puis a la deuxieme étape, tous les multiples de 3 strictement supérieurs a
3. Les nombres restants a la fin de I’algorithme sont les nombres premiers inférieurs a V.

Les nombres premiers sont les « atomes » des entiers par rapport a la multiplication, comme le formalise le
théoréme suivant.

Théoreme 1.0.9 (Théoréeme fondamental de 1’arithmétique). Soit n > 2 entier. Il existe un unique v € N, puis
(p1,.--,0r) € P et (aq,...,q,) € (N*)" uniques a I’ordre pres, tels que

s
.
i=1

Ce produit est appelé décomposition en facteurs premiers de n, et est donc unique a I’ordre des facteurs pres.

Exemple 1.0.10.
e Comme 28 =4 x 7 = 2 x 2 x 7, la décomposition en facteurs premiers de 28 est 22 x 7.
e De méme, la décomposition en facteurs premiers de 2022 est 21 x 31 x 3371, et celle de 2023 est 7% x 172,

Les nombres premiers permettent par exemple de caractériser les diviseurs d’un entier donné :
T
Proposition 1.0.11. Soitn > 2, et soitn = H ;" sa décomposition en facteurs premiers. Les diviseurs positifs
i=1
T
de n sont alors les n = szﬂi, oun:vie[l,r], 0<p; <a
i=1

Les nombres premiers sont essentiels en arithmétique, entre autres. Ils ne sont pas encore completement com-
pris; on sait par exemple que :
Remarque 1.0.12.

e Le plus grand nombre premier connu en novembre 2025 (découvert le 12 octobre 2024) est 2136 279841 _ 1
C’est un nombre premier de la forme 2k — 1, dit de Mersenne.

e Les nombres premiers ont tendance a se raréfier 2 mesure que 1’on avance dans N. En notant (V) le nombre
N

de nombres premiers inférieurs a N, le théoréme des nombres premiers affirme que w(N) ~ (N )
n
o Larépartition des nombres premiers, c’est-a-dire 1’existence d’une formule donnant directement le n®™ nombre
premier en fonction de n, est un probleme ouvert (1a formule de Mindc et Willans (1995) utilise pour cela le
théoréeme de Wilson, mais est impraticable). La résolution de I’ hypothése de Riemann (I'un des problémes du
millénaire) serait un pas vers une telle formule.
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2 PGCD et PPCM

Définition 2.0.1. Soit (m, n) dans N2,
e Le PGCD de m et n, not€ PGCD(m,n) ou m A n, est le plus grand diviseur commun a m et n.

e Le PPCM de m et n, not¢ PPCM(m,n) ou m V n, est le plus petit multiple commun a m et n.

Le PGCD et le PPCM peuvent directement étre calculés a partir des décompositions en nombres premiers de
m et n. On utilise pour cela la notion suivante :

Définition 2.0.2. Soit (m,n) dans (N*)2. Notons P, et P, les facteurs premiers de m et n respectivement, puis
P(m.n) = Pm U Py. On appelle décompositions communes a m et n les décompositions :

T r
m=]]p et n=][p",
i=1 i=1

our €N, (p1,...,pr) € Pimn)s (a1,...,0p) €EN"et (B1,...,5) € N".

Exemple 2.0.3. Les décompositions communes 2 12 = 22 x 3 et 56 = 23 x 7 sont 12 = 2% x 3! x 70 et
56 = 2% x 3% x 7.,

T T
Proposition 2.0.4. Soit (m,n) dans (N*)?, et soient m = H pi*ietn = H pi? leurs décompositions en facteurs
: i=1 i=1
premiers communes. Alors

T s
mAND = Hpimin(aiﬂi) et mvn = Hpimax(ai,ﬁi).
i=1 i=1
Exemple 2.0.5. 12756 =22 x 3 x 70 =4 et 12V 56 = 23 x 3! x 7! = 168.
Corollaire 2.0.6. ¥(m,n) € (N*)2, (m An) x (mVn)=mxn.

Démonstration.

T ' ' T
(mAR) x (mvVn) = Hpimin(aiﬁi) « Hpimax(ai,ﬁi) — Hpimin(ai,ﬁi)+ma)((ai:ﬁi) — Hpiaﬂrﬁi —mxn. [
=1 =1 =1 =1

Définition 2.0.7. Si m An = 1, on dit que m et n sont premiers entre eux.

Remarque 2.0.8.

e Deux nombres premiers entre eux n’ont donc aucun facteur premier commun.

e ....m . .
e De maniere équivalente, la fraction — est irréductible.
n

3 Division euclidienne

Proposition 3.0.1. Soit (a,b) dans Z x N*. Il existe un unique (q,r) dans Z* tel que a = bq +r et € [0,b — 1].
On dit que q est le quotient de la division euclidienne de a par b et que r est le reste de cette division.

Exemple 3.0.2. 56 = 12 x 4 4 8, donc 4 est le quotient et 8 le reste de la division euclidienne de 56 par 12.

Démonstration. Existence : Considérons I’ensemble £ = {a — bk | k € Z} N N. C’est une partie de N non-vide,
donc elle admet un plus petit élément » = a — bg. On a bien r € [0,b — 1] (car sinonr — b € E).

Unicité : S’il existe (q1,71) et (g2, 72) solutions, alors bgy + r1 = bga + ro donc b(q1 — q2) = r2 — r1, ou
|re — 71| < b—1etb(q; — g2) est un multiple de b, donc b(q; — g2) = 19 — r1 = 0, donc (q1,71) = (g2,72). O
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La notion de division euclidienne fournit un algorithme rapide de calcul du PGCD, grace a la propriété suivante :
Proposition 3.0.3. Soit (a,b) dans (N*)? et a = bq + r la division euclidienne de a par b. Alors a Nb = b A r.

Démonstration. Soit d dans N*. Si d|a et d|b, alors d|la — bqg = r. Réciproquement, si d|b et d|r, alors d|bq +
r = a. Donc les diviseurs communs a a et b sont exactement les diviseurs communs a b et r, et en particulier
PGCD(a,b) = PGCD(b,r). O
Par conséquent, pour déterminer a A b, on peut appliquer 1’algorithme suivant, dit d’Euclide :

On fait la division euclidienne de a parb: a = bg+r.Sir =0, alorsa A b = b.

Sinon, on fait la division euclidienne de bpar r : b = rq + 1. Sir’ = 0,alorsa Ab=bAr = 1.

Sinon, on fait la division euclidienne de 7 par v’ : r = r'q +r". Sir”" = 0,alorsa Ab=bAr =1 Ar =7

Ll e

etc. L algorithme s’arréte quand un reste nul est rencontré, ce qui arrive en temps fini puisque la suite des restes
est une suite strictement décroissante d’entiers naturels (c’est le principe de descente infinie de Fermat). a A b
est alors le dernier reste non nul rencontré.

Exemple 3.0.4. Pour déterminer 5742 A 1320 :
o 5472 = 1320 x 4 + 462,

1320 = 462 x 2 + 396,
e 462 =396 x 1 + 66,
e 396 =66 x 6+ 0,

donc 5742 A 1320 = 66.
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Chapitre 8

Primitives

1 Primitives et intégrales

1.1 Primitives

Définition 1.1.1. Soit I un intervalle de R. Soit f : I — R une fonction. On dit qu’une fonction F' : I — R est
une primitive de f si F est dérivable sur I et si I’ = f.

Exemple 1.1.2.
. 3 a3 o 5
e Les fonctions z — 3 et 3 15 sont des primitives de x — x” sur R,

Tx 67:1: Tx

. C €
e La fonction z — ¢® a entre autres pour primitives x — - 2,z - +mTetx — - + 3v2,

Remarque 1.1.3.

o La primitivation d’une fonction, opération qui consiste a en déterminer une primitive, est donc I’opération
inverse de sa dérivation. Ce lien entre primitives et dérivées est central dans ce chapitre.

e Contrairement a la dérivée, une fonction n’admet pas de primitive unique : on observe notamment que si F' est
une primitive de f, alors, pour ¢ € R, F' + ¢ est également une primitive de f. C’est en fait une équivalence :

Proposition 1.1.4. Soient f : I — R et soit F' : [ — R une primitive de F. L’ensemble des primitives de f est

alors :
{F+c|ceR}.

Démonstration. Soit G : I — R dérivable. Alors :
(FF=G=fleF =fet(G-F) =0 (F=fetG—F=c, ceR).
O

Cela assure que si I’on connait une primitive, on connait foutes les autres : elles ne different que par une constante.

. . . R* oL
Remarque 1.1.5. C’est faux si I n’est pas un intervalle : par exemple, la fonction { : | apour primitives
N R* — R
F:{R - R etG: x+2 si z>0 ,etVeeR, F#£G+ec.
T = T = .
x—5 si x<0

Comme pour les dérivées, les primitives des fonctions usuelles sont a connaitre ; elles sont indiquées dans le
tableau récapitulatif joint a ce cours.
On a vu qu’il existe des fonctions continues non dérivables. De méme, on peut se demander s’il existe des fonctions
continues non primitivables, ¢’ est-a-dire n’admettant pas de primitive.
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Réponse :

e Oui, si I’on veut une primitive usuelle, ¢’est-a-dire écrite a 1’aide de fonctions usuelles et d’opérations standard
o . . . = oL
(addition, produit, composition...). Par exemple, la fonction = — e~ n’admet pas de telle primitive.

® Non, sil’on s’autorise a exprimer les primitives a I’aide d’intégrales.

1.2 Intégrales

On présente ici une introduction aux intégrales, qui suffira a notre utilisation. La notion d’intégrale sera définie
plus rigoureusement dans un chapitre ultérieur.
On considére un segment [a, b] de R.

Définition 1.2.1. Soit f : [a,b] — R. On dit que f est une fonction en escalier s’il existe a = xg < x1 < ... <
zn =bet (yo,...,yn—1) € R"tels que : Vk € [0,n — 1], Vx € |z, zp11], f(x) = ys.

L’intégrale de f est alors le nombre :
b n—1
[ =Y mtona — ).
e k=0

Remarque 1.2.2. L’intégrale de f correspond donc a 1’aire entre le graphe de f et ’axe des abscisses (Ox), comptée
algébriquement, ¢’ est-a-dire positivement si le graphe est au-dessus de 1’axe, et négativement s’il est en-dessous.

Cette notion peut &tre généralisée a toute fonction continue sur [a, b] ; c’est I’objet de la proposition suivante,
admise pour I’instant :

Proposition 1.2.3. Soit f : [a,b] — R continue. Il existe une suite de fonctions en escalier (f,,) qui approche f :

b b b
fn — f. La suite (/ fn> est alors convergente, on note / f, ou / f(x)dx, sa limite.
a a a

n——+o00

Remarque 1.2.4.

b
e La notation « / f(z)dz » est a mettre en regard de la formule|1.2.1|: le f(z) correspond a I'image yy, le dx a
a

b
la différence xy11 — =) (c’est un Az infinitésimal, appelé différentielle), et le symbole / correspond a la somme
n—1 ¢
Z, comme le manifeste le fait que ces deux symboles soient des S majuscule (le premier en ancien francais, le

k=0
second en grec).

e L’intégrale d’une fonction continue correspond alors bien a I’aire algébrique entre son graphe et (Oz). De cette
interprétation graphique découlent les principales propriétés de 1’intégrale :

Proposition 1.2.5. Soient f : [a,b] — Ret g : [a,b] — R deux fonctions continues, et soit (\, 1) € R?. Alors :

b b b
. / (N + ng) = )\/ f+ ,u/ g (linéarité de l’intégrale),
a a a

~

NS}

b c b
. Ve € [a, ], / f :/ f—i—/ f (Relation de Chasles),

-/bafz—/abf,

b b
. Sif >0, alors/ f>0et (/ f=0=f= 0> (positivité de l’intégrale),

o

BN

)

b b b b
. Sif<yg, alors/ f< / g et (/ f= / g=f= g> (croissance de l'intégrale).
a a a a
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Enfin, on pourra remarquer le cas des fonctions paires et des fonctions impaires :
Proposition 1.2.6. Soit f : [—a,a] — R.

a a
e Si f est paire, alors f= 2/ />
—a 0

a
o Si f estimpaire, alors f=0.
—a

1.3 Théoreme fondamental de I’analyse

On apporte ici notre réponse a la question de la primitivabilité des fonctions continues : toute fonction continue
admet une primitive d’apres le théoreme ci-dessous, dii a Newton et Leibniz, appelé théoréme fondamental de
I’analyse.

Théoreme 1.3.1 (Théoréme fondamental de 1’analyse). Soit I un intervalle de R, soit a € I et soit f : I — R
continue. Alors la fonction
. xX
B T / f
a

est dérivable sur I et F' = f. C’est donc une primitive de f.

Démonstration. Soit (z,xg) € I?. Alors

T x0
F@) - Fa) = [ £- [
— [ s
ax x0
= / f d’apres la relation de Chasles.
o

T

Or, lorsque x est proche de z, / f est proche de I'aire du rectangle de base z — xq et de hauteur f(x), soit
Zo

F(x) - F
Flz) = Flao) — f(x0). Donc F est dérivable en xg, et F'(zg) = f(x0). O

T — X0 T—x0

f(zo)(x — zp). Donc

X
Remarque 1.3.2. D’apres la proposition |1.1.4] foutes les primitives de f sont donc de la forme = +— / f+
a

¢, (a,¢) € I x R. On note / f I’ensemble des primitives de f.

2 Calcul de primitives et d’intégrales

Calculer une intégrale consiste a trouver le nombre correspondant a ladite intégrale. En particulier, calculer

€T
une primitive x / f + c consiste a trouver une expression de ladite primitive qui n’utilise pas d’intégrale.
a

Contrairement a la dérivation, il n’existe pas de formule systématique de calcul de primitive. Outre 1’identifica-
tion directe, quelques méthodes existentﬂ dont les principales sont présentées ci-dessous :

1. En voici une représentation : https://xkcd.com/2117/
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2.1 Calcul direct

Les seules primitives usuelles que 1’on peut déterminer directement sont celles du tableau ci-joint, et celles des
fonctions suivantes :

Proposition 2.1.1. Soient u : I — I dérivable et f : I — R de primitive F, alors u' - f o u a pour primitive F o u.

xT

Exemple 2.1.2. x — 5 @ pour primitive z — arctan(e”).

1+ (e?)

Dans le cas ol une primitive usuelle est connue, la valeur de I’intégrale est obtenue grace a la propriété suivante :

Proposition 2.1.3. Soit f : [a,b] — R continue, et soit F' : [a,b] — R une primitive de f. Alors

b
/ f=F(b) — Fl(a).

xX
Démonstration. D’aprés le théoréme fondamental de I’analyse, il existe (xg,c) € I x Rtel que F' : z f+e

zo
b a b o b
Alors, d’apres la relation de Chasles : F'(b) — F'(a) = (/ [+ c) — </ f+ c) :/ f+/ f :/ f. O
To x0 To a a

Remarque 2.1.4. On note usuellement [F(x)]z = F(b) — F(a).
xT 332 g2

3
Exemple 2.1.5. / xdr = [ — - — =4
1

2|, 2 2

2.2 Cas des fonctions trigonométriques

Dans certains cas, le calcul de I’intégrale d’une fonction trigonométrique peut étre résolu :

o Par linéarisation, lorsqu’on cherche a intégrer un produit de fonctions trigonométriques :

2, /1 1
Exemple 2.2.1. / cos” xdx = / ( + = cos(2:c)) dx.
0 0 2 2

e Par utilisation de la forme exponentielle, lorsqu’on est face a un produit de fonctions trigonométriques et d’ex-
ponentielles :

Exemple 2.2.2. / e’ cos(3z)dr = Re (/ exeisxd:z:)
0 0

2.3 Cas des fractions rationnelles

Le calcul de I'intégrale d’une fraction rationnelle passe en général par la division euclidienne du numérateur
par le dénominateur. La primitivation directe, la primitivation des inverses des fonctions polynomiales de degré 2
(présentée a la fin du chapitre) et le théoréme de factorisation des polyndmes (plus tard dans 1’année), associé a la
décomposition en éléments simples, assurent le calcul de toute fraction rationnelle.

E le2.3.1 /xd /x4d
xemple 2.3.1. Tz z, @D +2) x

2.4 Intégration par parties

Comme pour la dérivation, la primitive d’un produit de fonctions n’est pas le produit des primitives! On se
souvient de la formule de Leibniz : étant donné deux fonctions f, g : [a,b] — R dérivables :

(f9)' =f'g9+ g

54



Si les fonctions f et g’ sont continues, les intégrales des fonctions de 1’égalité ci-dessus sont définies et sont égales :

/ab(fg)’Z/ab(f’ngfg’) z/abf’g+/abfg’-

Or la fonction (fg)" a pour primitive la fonction fg, donc :

et = [ 1o+ [1d

Cette derniere égalité est connue sous le nom d’intégration par parties, valable pour des fonctions f et g dérivables
et de dérivées continues, ¢’est-a-dire de classe C'* (cf. le chapitre 2). Elle est utilisée sous la forme suivante :

Théoréme 2.4.1 (Intégration par parties). Soient f et g deux fonctions dans C*([a, b],R). Alors :

/a  Fg = (@) - / .

Sous cette forme, c’est une formule de transformation de I’intégrale d’un produit. Il ne faut pas I’utiliser
systématiquement, mais elle peut étre tres utile lorsque le produit a intégrer est composé :

e d’une fonction « peu cofiteuse » a primitiver, c’est-a-dire dont la primitive n’est pas trop compliquée ; c’est le
« f"» initial. Par exemple exp, cos, sin...

e d’une fonction « intéressante » a dériver, c’est-a-dire dont la dérivée est plus simple que la fonction de départ;
c’est le « g » initial. Par exemple z — z", In...

1 jus
Exemples 2.4.2. / zerdx, /lnxdx, /2 22 sin zdzx.
0 0

2.5 Changement de variable

La transformation d’une intégrale par changement de variable permet de simplifier la primitivation d’'une com-
posée. Plus précisément : étant donné deux fonctions u et F' définies sur [a, b] et [u(a), u(b)] respectivement, on a,
avec la notation d’évaluation entre crochets vue plus haut :

[F@)"" = [Fou®))

a*

Si la fonction F' est une primitive d’une fonction f, on peut alors écrire :

/u:t:)f(x)d:v: / b(Fou)’(t)dt= /abf(U(t))“'(t)dt‘

b
On a ainsi appliqué a I’intégrale / f(x)dx le changement de variable x = w(t). On peut ainsi transformer
a

2x

1
I’intégrale en une intégrale plus simple. Par exemple, dans I’intégrale / 1 dz, le changement de variables
0

+e*
x = Int (c’est-a-dire t = €”) est tout indiqué.

Remarque 2.5.1. 11 s’agit en fait d’une simple réécriture de la proposition de primitivation directe : / u X fou=
Fou.

Théoréme 2.5.2 (Changement de variable). Soient u dans C*([a,b],R) et f dans C°([u(a), u(D)], R). Alors :

u(b) b
x)dx = U ' (t)dt.
/u 1@ / F(u(t))d (1)t
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Remarque 2.5.3. 11 faut prendre garde a transformer tous les éléments de I’intégrale :
e f(x) devient f(u(t)),

d du(t
e dx devient, puisque —x = u(t)

dt

z=b u(t) u(d) t=d
/ / / devient / .
u(t) u(c) t=c

1
dz, / V1 — 22dzx.
0

=/(t) : dx = u/(t)dt,

E le2.5.4.
xemple /0 Ty
1

2.6 Cas des fonctions » — —
ar? +bxr +c

Lorsqu’on cherche a primitiver x — (a > 0), trois cas se présentent selon la valeur de A =

b — 4ac:
e SiA > 0,alors az’ +br+c = a(x —r1)(x —rz) o ry et ry sont les deux racines réelles distinctes du trindme.
Alors :

ar? +bx +c

1 B 1 o 1 1
ar? +br+c  alr—r)(z—7rs) alre—r) \z—120 T—711)"

donc
X —T9

/ dx 1 |
= n .
ax?+br+c alro—mr) |z—1

e Si A =0,alors az? + bz + ¢ = a(x — r)?, donc

/ dx _1/ de 1
a2 +br+c a) (z—7)2  alx—r)

b
e Si A < 0, alors on met sous forme canonique : ar’ +bx+c=a <(x +p)2 + q2) (avec p = % etq =
a

[ A
—@), donc :

1 1 1 1 1
azx? +br+c  a(x+p)’+q2 aq21+(m p>2’

/ dx 1 x+p
- = —arctan | —— | .
ax? +bxr+c aq q

1

r—1
Exemple 2.6.1. | —————
rempe /_1x2+2x+5 !
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Chapitre 9

Equations différentielles

1 Généralités

Définition 1.0.1. Une équation différentielle est une équation reliant une fonction / — R inconnue (généralement
notée y) a ses dérivées successives. Cette équation peut étre accompagnée de conditions sur les valeurs prises par
la fonction et ses dérivées en un point, appelées conditions initiales.

= (t)

Exemple 1.0.2. 4" = —y, Y v, P 1442, VteRL /(1) =LY
p y y {y@ _ 1 y y yt) ==

Pour simplifier I’écriture, on écrira la derniére équation ci-dessus sous la forme : 3/ = % Il est important de garder

a I’esprit que la formulation exacte est la premiere !

Il existe une grande variété d’équations différentielles, et la résolution de la plupart d’entre elles reste un pro-
bleme ouvert. C’est en quelque sorte une généralisation de la primitivation, opération dont on a vu la complexité.
On s’intéressera uniquement dans ce chapitre a la résolution de certaines équations différentielles linéaires.

Définition 1.0.3. Une équation différentielle /inéaire d’ordre n € N et d’inconnue y : I — R est une équation
différentielle de la forme :

any™ + ...+ a1y + agy = b,

oll ag, ai,...,ay,b: I — R sont des fonctions, ol a,, ne s’annule pas sur /.

On va traiter dans ce chapitre le cas n = 1 dans une certaine généralité, ainsi que le cas n = 2 dans des cas
particuliers. Pour cela, on va intensivement utiliser la propriété vue dans le chapitre précédent dans le cadre des
systemes linéaires :

Définition 1.0.4. L’ équation homogéne associée a 1’équation ci-dessus est I’équation différentielle « sans second
membre » d’inconnue y, : [ — R :
(n) / _
anyy ~ + ...+ a1y + aoyp = 0.

Proposition 1.0.5. Soit S I’ensemble des solutions de I’équation différentielle considérée. Soit y, une solution
particuliére de I’équation, et soit Sy, I’ensemble des solutions de I’équation homogéne associée. Alors :

S ={yp+uyn|yn € Sn}

Démonstration. Comme v, est une solution de I’équation, on a :
anyz(,") +...+ aly;, + apyp =0,
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donc :
yes < any(")+...+a1y'+a0y:b
& an(y—yp)™ +.. +aly—yp) +aoly —yp) =0
< (¥ —yp) € Sh

Exemple 1.0.6. y" +y = 2t + 3.

Remarque 1.0.7. La conséquence directe de cette proposition est que, pour résoudre une équation différentielle
linéaire, il suffit d’en connaitre une solution et de savoir résoudre I’équation homogene associée. Cette idée est au
ceeur des méthodes de résolution présentées ci-apres.

2 Equations différentielles linéaires d’ordre 1

On s’intéresse dans cette partie aux équations différentielles linéaires d’ordre 1, et plus précisément aux équa-
tions de la forme :

Y +ay=b,

d’inconnue iy : I — R, ot a,b: I — R sont supposées continues.

2.1 A coefficients constants

Dans un premier temps, on suppose a et b constantes, ou ce qui revient au méme : a,b € R.
On constate alors que :

. . . . b
e si a est non-nul, alors une solution de 1’équation est la fonction constante y, = —,
a

e si a est nul, alors une solution est la fonction y,, : ¢t — bt.

11 ne reste plus qu’a résoudre 1’équation homogene :
Proposition 2.1.1. L’ensemble des solutions S, de I’équation y;, + ayy, = 0 est égal a :
Sp={yn:t— Ae | X €R}.
Démonstration. La fonction f : t — e ne s’annulant pas sur I, on a I’équivalence :

vt €I, y,(t) +ayn(t) =0 vt € I, y'h(t)e™ + ayp(t)e™ = 0,
vtel, (fun)(t) =0,
INeR, Vtel, (fyn)(t) =X car I est un intervalle,

INER, VEE T yp(t) = Ae ™.

111

Par conséquent, I’ensemble des solutions de 1’équation globale est égal a :
b
e si g est non-nul, alors S = {y St e ¥4 2 |\ € R},
a

e siaestnul,alors S ={y:t— A+bt | X € R}

2.2 A coefficients non constants

On peut généraliser I’analyse ci-dessus au cas ol a et b sont des fonctions non constantes. On commence par
I’équation homogene :
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Equation homogeéne

Proposition 2.2.1. Soit A une primitive de a sur 1. L’ensemble des solutions Sy, de I’équation yj, + ay, = 0 est
égala:

Sp={yn: t— re 0 | X e R}
Démonstration. La fonction e ne s’annulant pas sur I, on a I’équivalence :

Yy +ayn =0 = yret +aypet =0,

= (ypet) =0,

< 3\eR, ype =\ car ] estun intervalle,

— ANER, y, = A

Exemple 2.2.2. v — y_ t.

t

Solution particuliere

Une fois I’équation homogene résolue, et si une solution de 1’équation globale n’est pas identifiable directement,
on utilisera la proposition suivante, appelée méthode de variation de la constante :

Proposition 2.2.3. 1l existe une solution de la forme y,, : t — )\(t)e_A(t), out A est une primitive de a sur I.
Démonstration. Soit une telle fonction y,. On a alors :
Vte I, y(t) = N(t)e O —a(t)A(t)e ),
donc
Ve 1, y(t) + ayy(t) = N (t)e "),

donc ¥, est une solution de I’équation si et seulement si

VeI, N(t)e A = b(t).
En pratique, on pourra directement écrire cette derniere ligne. On a alors :

Vi e I, N(t) = b(t)ed®,

c’est-a-dire que A est une primitive de be. Soit alors ¢y € I, on a vu dans le chapitre 7 que :

t ¢
At [ bx)et®@de = / be

to to
est une primitivation possible, donc :

t
Yp 1t e~ A / b(z)er® dx
t

0

t
est une solution particuliere de I’équation. On peut I’écrire de maniere plus concise : y, = e A / be?. O
to

Finalement, 1’ensemble des solutions S de 1’équation 3/ 4+ ay = b est donné, en choisissant tq € I, par :

t
S = {y St e A0 <)\ +/ b(:r)eA(x)dx> |\ e R} .
to

Mentionnons également le principe de superposition des solutions d’une équation différentielle linéaire, qui
permet notamment de traiter séparément les éventuelles différentes parties du second membre :
Proposition 2.2.4. Soient a,by,bs : I — R continues.
Si yp.1 est solution de I’équation y' + ay = by,
et si yp,2 est solution de I’équation y' + ay = by,
alors y, = yp1 + yp2 est solution de I’équation y' + ay = by + ba.
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Probleme de Cauchy

En pratique, une équation différentielle représente souvent I’équation d’évolution d’une quantité au sein d’un
systeme (par exemple de la position d’un objet soumis a des contraintes). Elle s’accompagne alors en général
d’informations sur 1’état préalable du systeme (dans 1’exemple, la position initiale de I’objet). L’ensemble de ces
informations forme un probleme de Cauchy :

Définition 2.2.5 (Probléme de Cauchy d’ordre 1). Soient a,b : I — R continues, et soit (tg,y0) € I x R. Le

systeme

{ y+ay = b
y(to) = o
est le probléme de Cauchy d’équation y' + ay = b et de condition initiale y(ty) = yo.

On peut se convaincre que la donnée de 1’état initial d’un systeme et de sa loi d’évolution décrit le systéme,
c’est-a-dire permet d’en déterminer 1’état a tout moment. C’est 1’objet du théoréme suivant :

Théoréme 2.2.6 (Théoréme de Cauchy-Lipschitz a 1’ordre 1). Tout probléme de Cauchy d’ordre 1 a une et une
seule solution.

Démonstration. On prend les notations de la définition ci-dessus. On a vu que 1’équation a pour solutions les

fonctions : .
Yyt e AW ()\—i—/ beA> ,
to

ou A parcourt R. La condition initiale appliquée a ces fonctions s’écrit : yg = e~
Le probléme de Cauchy a donc bien pour unique solution :

Alto) Alto)

X A, c’est-a-dire A = ype .

t
y 1t goe—(AD=AW) | ~A®) / beA

to

3 Equations différentielles linéaires d’ordre 2

On s’intéresse dans cette partie aux équations différentielles linéaires d’ordre 2 a coefficients constants (et
réels), que I’on notera :
ay” +by' +cy = f,

d’inconnue y : I — R, ou (a, b, c) € R3 avec a # O etou f : I — R est continue.

3.1 Equation homogéne

Comme précédemment, on commence par résoudre I’équation homogeéne
1/ /
ayy, + byy, + cyp = 0.

On commence par observer que, pour (A, ) € R?, la fonction ¢ — Ae”? est solution de 1’équation homogene si
et seulement si
ar? +br+¢=0.

Cette équation est appelée équation caractéristique de I’équation différentielle (car elle va nous permettre d’en
caractériser les solutions). Notre expérience des équations du second degré nous permet de distinguer deux cas :

Proposition 3.1.1. Notons A = b* — 4ac le discriminant de I’équation caractéristique.
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e Si A > 0, notons 1,79 les deux racines distinctes de I’équation caractéristique. L’ensemble des solutions de
I’équation homogene est alors égal a :

Sh={yn : t = A"+ pet | (A, p) € R?},

e Si A = 0, notons rq la racine double de I’équation caractéristique. L’ensemble des solutions de I’équation
homogene est alors égal a :
Sh=f{un s t > X+ )" | (A1) € B2,

e Si A < 0, notons 1,79 = R =+ iw les deux racines complexes conjuguées de 1’'équation caractéristique.
L’ensemble des solutions de I’équation homogéne est alors égal a :

Sy = {yn : t = eft (A cos(wt) + psin(wt)) | (A, u) € R*}.

Démonstration.

e SiA=0:soienty: [ — Retz:tr y(t)e ™. Lafonction y est alors solution de I’équation homogene si et
seulement si z est solution de I’équation différentielle

d’ot la solution annoncée.

e Si A # 0 : on proceéde de la méme maniere, en posant y : I — R et z = ' — roy. La fonction y est alors
solution de I’équation homogene si et seulement si z est solution de 1’équation différentielle

2 —riz=0.
D’aprés notre étude des équations d’ordre 1, z est dans ce cas de la forme z : t — Ce™!, C' € R, c’est-a-dire :
y/ — oy = Ce?ﬁt’

que I’on sait également résoudre, et on trouve la solution annoncée.
Dans le cas A < 0, comme les coefficients sont réels, les racines r; et r2 sont complexes conjuguées. Notons-les
ri2 =REiw,ona:

Viel, yo(t) = )\e(R+iu{)t + 'uje(R'—iw)t
— eRt ()\elwt + Mefzwt)
= ™ (A + 1) cos(wt) +i(A — p) sin(wt))
— Rt (;\ cos(wt) + fu sin(wt)> ,

ofll’onnotej\:)\—i-,uetﬂ:i()\—u).

3.2 Solution particuliere

On va se limiter dans cette partie a donner une méthode de détermination de solution particuliere dans le cas
ou le second membre f est de la forme f : ¢t — ae’t, on (o, B) € R2. On peut noter qu’outre les fonctions
exponentielles, cela couvre également le cas des fonctions trigonométriques et hyperboliques.

Comme pour 1’équation homogene, la forme de la solution particulicre va dépendre des racines de 1’équation
caractéristique, qui est toujours :
P(r)=ar’+br+c=0,

de discriminant A = b% — 4ac.

61



Proposition 3.2.1.

«@
e SiP(B)#0, alorsy, : t— Pt est solution,

) v )
o SiP(B)=0et A0, alorsyy:t— Pl?ﬁ)teﬁt est solution,
o SiP(f)=0et A=0,alorsy,:t— P”O([B)thﬁt est solution.

Remarque 3.2.2.
e Si le second membre f est une fonction polynomiale de degré n, il est toujours possible de trouver une solution
particuliere polynomiale de degré n.
o Une méthode de variation des constantes X\ et p est applicable dans le cas général, avec un raisonnement
similaire au cas des équations d’ordre 1. Nous ne détaillerons pas cette méthode ici.

De méme qu’a I’ordre 1, on peut faire appel au principe de superposition des solutions :

Proposition 3.2.3. Soient f1, fo : I — R continues.

Si yp1 est solution de I’équation ay” + by’ + cy = fi,

et si yp,2 est solution de Iéquation ay” + by + cy = fo,

alors y, = yp1 + Yp2 est solution de I’équation ay” + by’ + cy = f1 + fo.

Probleme de Cauchy

Un probleme de Cauchy associé a une équation d’ordre 2 nécessite deux conditions initiales. On peut I'inter-
préter de la facon suivante : une équation d’ordre 2 régit I’accélération d’un objet. La détermination de son état a
tout temps nécessite donc de connaitre la fois sa position et sa vitesse initiales.

Définition 3.2.4 (Probleme de Cauchy d’ordre 2). Soient (a,b,c¢) € R* x R%, f : I — R continue, et soit
(to, yo,v0) € I x R%. Le systeme

ay" +by +ey = f
y(to) = wo
y'(to) = wo

est le probléme de Cauchy d’équation ay” + by’ + cy = f et de conditions initiales y(ty) = yo ety (to) = vo.
Le théoreme de Cauchy-Lipschitz s’applique alors :

Théoreme 3.2.5 (Théoréme de Cauchy-Lipschitz a 1’ordre 2). Tout probléme de Cauchy d’ordre 2 a une et une
seule solution.

Démonstration. On prend les notations de la définition ci-dessus. Notons y,, une solution particulicre de I’équation,
et A le discriminant de 1’équation caractéristique. Alors :
e Si A # 0, notons 71,79 les deux racines distinctes de I’équation caractéristique. Les solutions de 1’équation
sont les :
y it A pe’ 4 y,(t),

ou (A, u) parcourt RR2. Les conditions initiales appliquées a ces fonctions s’écrivent :
A0 e oy (t) = o
e 4 prge”to 4 y;,(to) = vy ’

c’est-a-dire
MNP = o — yp(to)
et 4 pgetoy = vo—y;(to) ’

ol I’on reconnait un systéme linéaire de 2 équations 4 2 inconnues. Son déterminant est égal a ¢"1/0 x rye™20 —
riettto x erzto — (ro — rl)e(””?)to = 0 : c’est donc un systeme de Cramer, dont on sait qu’il admet une et
une seule solution.
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e Si A = 0, notons 7 la racine double de 1’équation caractéristique. Les solutions de 1’équation sont les :
Yt (A4 e’ + y,(t),

ol (A, u) parcourt R2. Les conditions initiales appliquées a ces fonctions s’écrivent :

(Mo + p)e™® +y,(to) = o
e g (At 4 p)e™t + y;(to) = vy ’
c’est-a-dire
toe™A + €0 = yo—y,(to)
(L +roto)e™ON + re0u = vy —y,(to) ’

ol I’on reconnait un systeme linéaire de 2 équations 2 2 inconnues. Son déterminant est égal a —e"0% =£ () :
c’est donc un systeme de Cramer, dont on sait qu’il admet une et une seule solution.

O
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Chapitre 10

Calcul matriciel et systemes linéaires

On s’intéresse dans ce chapitre aux matrices, qui sont au départ un outil de manipulation des systéemes li-
néaires. Nous allons progressivement nous détacher de ce point de vue, pour étudier les matrices comme un objet
mathématique a part entiere.

1 Systemes linéaires

Dans tout le chapitre, on note K = R ou C, et n, p deux entiers naturels non nuls.

1.1 Définitions

Définition 1.1.1. Une équation linéaire a p inconnues 1, . . ., x, est une équation de la forme
a1x1 + aswe + ... + apry = b,

ot (ai,...,ap) € KP sontles coefficients de I’équation et b € K en est le second membre. Les p-uplets (z1, ..., x;)
qui satisfont I’équation en sont les solutions.

Exemple 1.1.2.
e 2x 4+ 3y+42=1
o 2+t =2
o Contre-exemples : Py =lay+2r—y=1
Observation 1.1.3.
e Pour p = 2, I’ensemble des solutions d’une équation linéaire est une droite de R? (sauf si a; = ay = 0, auquel
cas I’ensemble des solutions est R? si b = 0, §) sinon).
e Pour p = 3, 'ensemble des solutions est un plan de R3 (sauf si a; = a2 = a3z = 0, auquel cas I’ensemble des
solutions est R? si b = 0, §) sinon).

Définition 1.1.4. Un systéme linéaire de n équations a p inconnues 1, ..., x, est un systtme de n équations
linéaires de la forme :
ajixy +apre+ ... +apr, = b
agx1 + anrs + ... +aypr, = b
)
Ap1T1 + p2T2 + ...+ appx, = by

ou:Vie [1,n],Vje[1,p],a;; € Ket (by,...,b,) € K"
Pour tout ¢ dans [1, n], I’équation linéaire

a;171 + apx2 + ...+ apTy = b;
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est appelée i ligne du systeme, et sera notée L;.

3r—4y = 1
Exemple 1.1.5. { % — 5y =
Observation 1.1.6.

e Pour n = 2 et p = 2, I'ensemble des solutions d’une équation linéaire est I'intersection de deux droites de R?,
donc est :

— un point si les deux droites ne sont pas paralleles,

— vide si les deux droites sont paralleles et non confondues,

— une droite si les deux droites sont paralleles et confondues,

sauf si tous les coefficients d’une ligne sont nuls, auquel cas on est ramené au cas n = 1.

e Pourn = 2 et p = 3, 'ensemble des solutions d’une équation linéaire est I’intersection de deux plans de R?,
donc est :

— une droite si les deux plans ne sont pas paralleles,
— vide si les deux plans sont paralleles et non confondus,
— un plan si les deux plans sont paralleles et confondus,

sauf si tous les coefficients d’une ligne sont nuls, auquel cas on est ramené au cas n = 1.

1.2 Opérations élémentaires

Définition 1.2.1. Les opérations élémentaires sur les lignes d’un systéme linéaire (ou d’une matrice) sont :
1. I'échange de deux lignes : L; <> L;,
2. I’ajout d’une ligne a une autre : L; <— L; + AL, ou A € K,

3. la multiplication d’une ligne par un scalaire : L; < AL;, ou A € K*.

Proposition 1.2.2. Effectuer des opérations élémentaires sur un systeme n’en modifie pas I’ensemble des solutions.
On dit que I’ensemble des solutions du systéme est invariant par opérations élémentaires.

Définition 1.2.3. On dit que deux systémes linéaires sont équivalents si 1’on peut passer de ’'un a 1’autre par un
nombre fini d’opérations élémentaires.

De méme, on dit que deux matrices sont équivalentes par lignes si I’on peut passer de I’une a I’autre par un nombre
fini d’opérations élémentaires.

Remarque 1.2.4. Par construction, deux systémes sont équivalents si et seulement si leurs matrices respectives sont
équivalentes par lignes.
Cette notion définit une relation d’équivalence sur I’ensemble des systémes linéaires (et des matrices) !

On peut alors reformuler la proposition précédente comme suit :

Théoreme 1.2.5. Deux systémes linéaires équivalents ont méme ensemble de solutions.

1.3 Algorithme du pivot de Gauss-Jordan

Définition 1.3.1. Une matrice est dite échelonnée par lignes si le premier coefficient non nul de chaque ligne,
appelé pivot, est situé strictement a gauche du premier coefficient non nul des lignes suivantes.

Une matrice échelonnée par lignes est dite réduite si ses pivots sont égaux a 1 et sont les seuls coefficients non nuls
de leur colonne.

Théoreme 1.3.2 (Théoréme de 1’algorithme du pivot de Gauss-Jordan). Toute matrice est équivalente a une unique
matrice échelonnée réduite par lignes.
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Démonstration. L'unicité est admise. La preuve de 1’existence consiste a décrire un algorithme, dit du pivot, dl a
C. F. Gauss et C. Jordan. Etant donné une matrice A = (al‘j)lgign’ 1<j<p (ou un systeme linéaire) non nulle, on
lui applique les opérations élémentaires suivantes :

1. On identifie la premiere colonne non nulle (c’est-a-dire contenant un coefficient non nul). Notons j I’indice de
cette colonne, puis ¢ I'indice du premier coefficient non nul dans cette colonne. On a donc a;; # 0. On échange
alors les lignes Ly et L; :

Li < Ly,
Le coefficient ay; est alors le premier coefficient non nul de la matrice.

2. On normalise la premiere ligne :

L
Ll — 717
a1j
Le coefficient a; est alors égal a 1.

3. On annule les coefficients situ€s sous a1; = 1:
Vi € [[2,%]], L;+ L; — aile,

Le coefficient ay; = 1 est alors un pivot de la matrice.

4. On réitere les étapes 1. a 3. sur la sous-matrice allant des colonnes j + 1 a p et des lignes 2 a n,
On obtient alors une matrice échelonnée.

5. On revient a la matrice globale, ou I’on annule les coefficients situé€s au-dessus des pivots a;; :
Vk € [[1,’i - 1]], Ly« L — akjLi.

On obtient alors une matrice échelonnée réduite.

Cet algorithme est valide : il donne le résultat attendu (il est donc correct), en un nombre fini d’étapes (il termine).
I est en effet correct par construction, et termine car a chaque itération des étapes 1. a 3., la taille de la matrice
considérée diminue strictement. ]

Remarque 1.3.3.

e Cet algorithme s’applique de maniére strictement similaire a un systéme linéaire. On considére qu’un systéme
linéaire mis sous forme échelonnée réduite est résolu : sous cette forme, toutes les informations souhaitées sur
I’ensemble des solutions sont facilement accessibles.

e Cet algorithme ne dépend pas du second membre du systeme : il ne prend en compte que les coefficients.

1.4 Résolution
On considere dans cette partie un systeéme mis sous forme échelonnée réduite.

Définition 1.4.1.
e Le rang d’un systeme (ou d’une matrice) est le nombre de ses pivots,

e Les inconnues x; correspondant aux colonnes contenant des pivots sont appelées inconnues principales, ou
(par abus) pivots, du systeme,

e Les inconnues x; non principales sont appelées inconnues secondaires, ou parameétres, du systéme.

o Les éventuelles lignes du systémes situées en-dessous du dernier pivot sont appelées conditions de compatibilité
du systeme.

Remarque 1.4.2.

e Les coefficients des éventuelles conditions de compatibilité du systeme sont tous nuls. Cela est compatible avec
I’existence d’une solution si et seulement si les seconds membres correspondants sont également nuls.
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e L’ensemble des solutions du systeme est donné par I’ensemble des p-uplets (z1,...,x,) ou les x; principaux
sont écrits en fonction des x; secondaires, ces derniers parcourant K.

Proposition 1.4.3. Notons r le rang du systeme considéré. Comme avant, n désigne le nombre de lignes et p le
nombre d’inconnues. Alors :

e r < min(n,p),
o e nombre de paramétres est égal a p — r,
o Le nombre de conditions de compatibilité est égal an — r,

o S’il existe une condition de compatibilité qui n’est pas vérifiée, alors I’ensemble des solutions du systeme est
U’ensemble vide (on dit que le systeme est incompatible).
Si toutes les conditions de compatibilité sont vérifiées (on dit que le systeme est compatible), alors I’ensemble
des solutions est non vide, et sa nature géométrique est caractérisée par le nombre de parametres.

Exemple 1.4.4. Supposons le systeme compatible.

Sip —r = 0, alors ’ensemble de ses solutions est un point de R?.
Sip — r =1, ¢’est une droite de R?.

Sip—r =2, c’estun plan de R?,

Etc.

Définition 1.4.5. Sin = p = r, on dit que le systeme est de Cramer.
Proposition 1.4.6. D’apres I’étude ci-dessus, un systeme de Cramer a une et une seule solution.

Proposition 1.4.7. Pour n = p = 2, le systeme

ar +by = r
cx+dy = s

est de Cramer si et seulement si ad — bc # 0. On appelle ad — bc le déterminant d’un tel systéme.

1.5 Vers les matrices

Terminons cette partie par la constatation suivante : le second membre n’est pas intervenu dans 1’algorithme
du pivot, et n’intervient dans la forme de I’ensemble des solutions que via les conditions de compatibilité. Seule la
partie homogeéne du systeme (=hors second membre) guide le raisonnement :

Définition 1.5.1. Le systeme homogéne associé a un systeme linéaire est le systeme linéaire de mémes coefficients,
mais « sans second membre » :

anry +appr2 + ... +apr, = 0
a21T1 + a2 + ... +azr, = 0
Ap1x1 + ap22 + ... + Qpplp = 0

La méthode du pivot, qui ne fait intervenir que les coefficients du systeme, justifie ensuite de ne plus considérer
que la matrice, c’est-a-dire le tableau, des coefficients :

Définition 1.5.2. La matrice associée a un systeme linéaire est le tableau de ses coefficients :

ai;p a2 ... daip
asr a2 ... azp
apl QAp2 ... GQpp
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C’est une matrice a n lignes et p colonnes; on note M, ,(K) I’ensemble de ces matrices.
La matrice augmentée est la matrice faisant apparaitre le second membre :

aip a2 ... Qaip b1
asr a2 ... agp b2
pl Gp2 ... Qpp | by
. L R 3r—4y = 1 3 —4 . .
Exemple 1.5.3. La matrice associée au systéme { 9 _ 53 _ est (2 _ 5) . Sa matrice augmentée est

3 —4|1
2 =5]2 )

Avec ce formalisme, on retrouve un résultat familier :

Proposition 1.5.4. Soit S [’ensemble des solutions du systéeme AX = B, soit Xg une solution particuliére du
systeme, et soit Sy, ’ensemble des solutions du systéeme homogéne associé. On a alors la relation :

S={Xo+Y|Y €Sy}

Démonstration. X € S AX =B=AXo < AX - Xy)=0& X — Xy € 5. O

2 Ensembles de matrices

2.1 Définition

Définition 2.1.1. Une matrice A an lignes et p colonnes, ou de taille (n, p), est un tableau de nombres :

ain a2 - Qip

a1 az - ag
A= . . . )

anl Aap2 -+ dnp

ou Vi € [1,n], V5 € [1,p], aj; € K. Les nombres a;; sont les coefficients de la matrice A. On note alors

A = (aij)i1<i<n. On note M, ,(K) I’ensemble des matrices a n lignes et p colonnes. Si n = p, on note plus
1<j<p
simplement M, (K).

Exemple 2.1.2.

e La matrice <1

10 3 ) est un élément de Mj 3(R).

e La matrice <8 8) est dans M2 (R). C’est la matrice nulle de M>(RR), qu’on pourra noter Os.

2.2 Opérations matricielles

Dans le cadre des systemes linéaires, on a effectué des additions de lignes et des multiplications de lignes par
un scalaire (c’est-a-dire par un nombre). On peut facilement étendre ces opérations a I’ensemble des coefficients
d’une matrice, ce qui permet de définir deux premiéres opérations :

Définition 2.2.1.
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1. Soient A et B dans M,, ,(K). La somme de A et B est la matrice de M, ,(K), notée A + B, dont chaque
coefficient est la somme des coefficients correspondants de A et de B. Autrement dit :
A+ B = (aij + bij)lgign .
1<j<p
2. Soit A dans M, ,,(K) et soit A dans K. Le produit de A par A est la matrice de M, ,(K), notée AA, dont chaque
coefficient est le produit du coefficient correspondant de A par A. Autrement dit :
A = (Maij)i<i<n -
1<5<p
Remarque 2.2.2.
e On notera que 1’addition de deux matrices est définie si et seulement si elles ont la méme taille.
e En particulier, pour toute matrice A dans M,, ,(K), A+ 0,5, = 0,, + A= A.Deplus, 0- A = 0, .
e L’addition de deux matrices est une opération commutative : ¥(A, B) € (M, ,(K))*, A+ B= B + A.

Ces deux opérations sont rassemblées par la notion suivante :

Définition 2.2.3. Soient A et B dans M,, ,(K), et soient X et y dans K. La combinaison linéaire de A et B par A
et u est la matrice suivante :

AA + puB = (Aaij + pbij)i<i<n -
1<5<p

On va maintenant définir le produit de deux matrices. Pour cela, on revient a la notion d’opérations sur les
lignes vue dans la section précédente. Ces opérations, notées jusqu’ici sous la forme L; < g AijLj, peuvent

J
elles-mémes étre codées par la matrice (A;;) I dont I’action sera représentée comme un produit a gauche sur la

i:
matrice considérée.
4 ?) 3 > Les opérations Ly <— 2Ly + 3Ls et Ly < — Lo appliquées
4 7
—4 0 -3

G 5)Go)=(5eh)

e On observe que ce produit est défini si et seulement si a chaque ligne L; de la matrice de droite correspond une
colonne (\;j)1<i<n dans la matrice de gauche; c’est-a-dire si le nombre de lignes de la matrice de droite est
égal au nombre de colonnes de la matrice de gauche.

Exemple 2.2.4. Considérons la matrice (1 -1

a cette matrice produisent la matrice ( > . Cette opération sera dorénavant notée

Remarque 2.2.5.

e Dans le cas le plus élémentaire, le produit d’une matrice & 1 colonne (ou matrice colonne) par une matrice a
une ligne (ou matrice ligne) donne :

C1

c n

()\1 Ay oo )\n) . :2 = ()\101 4+ Agco + ...+ )\ncn) = (Z )\kck> .
: k=1
Cn

Définition 2.2.6. Soient A dans M,, ,(K) et B dans M), ,(K). Le produit de B par A est la matrice de M, ,(K),
notée AB, dont chaque coefficient est le produit de la colonne correspondante de B par la ligne correspondante de
A. Autrement dit :

blj
b2. p
J
AB = (ail a9 - (Lz'p) . . = E aikbkj .
: = 1<i<n
byj 1<i<n 1<5<q
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Remarque 2.2.7.

e Comme on I’a vu, le produit AB est défini si et seulement si le nombre de colonnes de A est égal au nombre de
lignes de B.

e Le produit matriciel est une opération non commutative : la plupart du temps, AB # BA,

e Le produit matriciel est une opération non integre : AB = 0 # A = 0 ou B = (0 (mais la réciproque est vraie),
e Le produit matriciel est une opération associative : A(BC) = (AB)C,

e Le produit matriciel est une opération distributive par rapport a I’addition : A(B + C) = AB + AC.

Remarquons enfin que I’ensemble d’opérations sur les lignes qui laisse une matrice A € M, ,,(K) invariante, a
savoir : Vi € [1,n], L; < L;, correspond au produit & gauche par la matrice :

In: . . . . EMn(K)7
00 - 1

appelée pour cette raison la matrice identité de taille n. On peut d’autre part se convaincre que I’ensemble des
opérations sur les lignes codées par la matrice A, appliquées a la matrice identité de taille p, redonne la matrice A.
En résumé :

VA e M, ,(K), I,A=AIl,=A.

La matrice identité est donc le « 1 » (ou élément neutre) du produit matriciel.

3 Matrices carrées

Outre les opérations décrites ci-dessus, deux opérations peuvent étre définies pour les matrices carrées : 1’ exponentiation,
Ou mise a une puissance, entiere, et 1’inversion.

3.1 Puissances

Etant donné les contraintes mentionnées sur le produit matriciel, une matrice peut étre multipliée par elle-mé&me
si et seulement si elle est carrée, ¢’est-a-dire lorsque n = p. Dans ce cas :

Définition 3.1.1. Soient A dans M,,(K) et k dans N. La puissance k" de A est la matrice de M, (K), notée A*,
définie récursivement par : AV =1, et,sik € N*: AR = A AR

Le calcul de A” est difficile en général. Deux cas font exception :

Définition 3.1.2. Soit A = (a;;) dans M, (K).
1. La matrice A est dite diagonale si Vi # j, a;; = 0.
2. La matrice A est dite triangulaire supérieure (resp. inférieure) si Vi > j (resp i < j), a;; = 0.
La matrice A est dite strictement triangulaire supérieure (resp. inférieure) si Vi > j (resp i < j), a;; = 0.

Proposition 3.1.3.

1. Soit (A1, A2, ..., \n) € K". On considere la matrice diagonale D de coefficients A1, Aa, ..., A\ :
AN O - 0
0 Mo -+ O
0 0 - A
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Les puissances k" de D sont données par :

Ao 0

k
VkeN, DF= 0 A 0
0O 0 --- )¢

2. Toute matrice T strictement triangulaire supérieure (ou inférieure) est nilpotente d’ordre n, c’est-a-dire que
=0
= 0,,.

Remarque 3.1.4. Plus généralement, une matrice A est dite nilpotente d’ordre k € N si A* = 0,,. Toutes les
puissances supérieures de A sont alors triviales.

11 est donc pertinent, pour déterminer les puissances d’une matrice A donnée, de chercher a 1’écrire comme
somme d’une matrice diagonale et d’une matrice nilpotente : A = D + N. Cette décomposition, dite de Jordan,
existe toujours mais ne sera pas traitée dans ce chapitre. Mentionnons toutefois que cette décomposition n’est
intéressante que si elle permet de se ramener au calcul des puissances de D et N. Or, le produit matriciel n’étant
pas commutatif, on a par exemple :

A>=(D+ N)>?=D?+ DN + ND + N?,
puis
A3 =D?+ D?N + DND + ND? + DN? + NDN + N?D + N3...
Le cas traitable est donc celui ou les deux matrices commutent ; on retrouve alors une formule bien connue :

Proposition 3.1.5 (Formule du bindme de Newton matricielle). Soient A et B dans M, (K) et soit k dans N. Si A

et B commutent, alors :
k
(A+B)F=>" (k) AV BRI

=0 N

Démonstration. La preuve suit la méme démarche que dans le cas numérique : on raisonne par récurrence. La
formule est vérifiée pour k = 0; soit k € N*, supposons-la vraie jusqu’au rang k — 1. Alors :

(A+B)* = (A+B)(A+ B)t

k—1
= (A+B) Z < )Aj B¥=17J par hypothese de récurrence,
7=0

-1
Z ( ) Aitipk=1-7 Z < )AJBk J car A et B commutent,
Jj=0 J
k k—1
Z ( )A’Bk Qs < >A]Bk 7 par changement de variables i = j + 1,
=1 =0

Jj=

k-1
1 k—1 ; ;
= AF 4 Z <( 1) + ( )> AB*=7 4 B¥  en regroupant les termes,
J— J
J

()

=0

A’B*J d’apres la formule du triangle de Pascal.

N
v

.

O]

Remarque 3.1.6. Cette formule est en particulier applicable des lors que I’une des matrices est scalaire, c’est-a-dire
de la forme \I,, avec A € K. Ces matrices ont en effet la propriété de commuter avec toute matrice de M, (K)
(elles en forment le centre).
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3.2 Inversion

Apres avoir défini I’addition, la soustraction et la multiplication matricielles, intéressons-nous a la division. On

: . 1 _
sait que I’inverse d’un nombre non nul & € K* est le nombre b tel que ab = 1, etonnote b = — = a~'. De la
a

méme maniere :
Définition 3.2.1. Soit A dans M,,(K). On dit que A est inversible s’il existe B dans M,,(K) telle que
AB = BA =1,.
On note alors B = A, On appelle GL,, (K) (pour groupe linéaire) I’ensemble des matrices inversible de taille n.
Proposition 3.2.2. Si une matrice A est inversible, alors son inverse est unique.

Démonstration. Supposons qu’il existe B et B’ deux matrices inverses de A. Alors :

B = BI, = B(AB') = (BA)B' = I,B' = B.

Exemple 3.2.3.

. 21 . . 1 -1
e La matrice | ) @pourinverse la matrice 1 9 )

e [a matrice <(1) 8) n’est pas inversible.

Proposition 3.2.4. Soient A et B dans M,,(K).
1. Si A et B sont inversibles, alors AB est inversible et (AB)_1 =B 'A~

2. Si A est inversible, alors A~" est inversible et (A_l)_1 = A.

Démonstration.
1. Supposons A et B inversibles. Alors (B"*A™')(AB) = B~ (A" 'A)B = I,,, et de méme (AB)(B™*A™!) =
I,,, d’ou le résultat.
2. Supposons A inversible. Alors AA™! = A=Y A = I,,, d’on le résultat.
O

La détermination de I’inversibilité et le calcul éventuel de A~! sont difficiles en général. On note le cas des
matrices diagonales :

Proposition 3.2.5. Soit (A1, \2,...,\,) € K". La matrice diagonale D de coefficients \1, \a, . .., Ay est inver-
sible si et seulement si : Vj € [1,n], \; # 0, et alors :

1
— 0 0
A1 )
0o — 0
D! = A2
0 0 1
An

Dans le cas général, on va établir une méthode d’inversion en revenant a notre approche des matrices héritée
des systemes linéaires. Remarquons pour commencer que I’inversion est d’une grande utilité pour la résolution
d’un systéeme linéaire. En effet, considérons un systéme linéaire mis sous forme matricielle : AX = B. Si A est
inversible, alors le systéme est résolu par I’écriture : X = A~'B.
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4 Opérations élémentaires

4.1 Matrices d’opérations élémentaires

Les opérations élémentaires vues pour les systemes linéaires peuvent, avec les remarques précédentes, s’écrire
matriciellement.

On commence par définir les matrices élémentaires :

Définition 4.1.1. Soit (7, j) dans [1, n]]2. La matrice élémentaire E;; = (e)i1<k<n est la matrice dont tous les
1<i<n
coefficients sont nuls sauf e;;, qui vaut 1. Autrement dit :

0 0 0
Eij= 1|0 1 0
0 0 0

On peut a présent définir les matrices d’opérations élémentaires :

Définition 4.1.2. Soit (4, 5) dans [1, n]>.

1. Soit A dans K. La matrice de transvection Tj;(\) est la matrice correspondant a 1’opération élémentaire L; <—
L; + ALj, c’est-a-dire :

1 0 0 0
0 1 0 -0
0 : 1 A 0
T”()\) = . . . . = In + )\EZJ
0 1 0
0 0 0 1

2. Soit A dans K*. La matrice de dilatation D;(\) est 1a matrice correspondant a 1’opération élémentaire L; < AL;,
c’est-a-dire :

10 0 - 0
01 0 - 0

Di(\) = (') \ (') = I, + (\—1)Ej.
0 0 0 1
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3. Lamatrice de permutation P;; est la matrice correspondant a 1I’opération élémentaire L; <+ L;, c’est-a-dire :

10 0 0 0
01 0 0 0
0 : 0 1 0
Pj=1. . . | = In + Eij + Eji — Eii — Ejj.
0 1 0 0
00 -0 ---0 --- 1

Proposition 4.1.3. Les matrices d’opérations élémentaires sont inversibles.

Démonstration. 1l suffit de considérer a chaque fois I’opération élémentaire inverse. On vérifie ainsi que :

1. La matrice inverse de T;;(\) est la matrice correspondant a I’opération L; <— L; — AL;, c’est-a-dire que :

Ty(N) ™! = Ty(- ),

2. La matrice inverse de D;(\) est la matrice correspondant a 1’opération L; < TZ’ c’est-a-dire :

D;(\)7t =D (i) ,

3. La matrice inverse de P;; est la matrice correspondant a I’opération L; <+ L, ¢’est-a-dire :

-1
Py~ = By

4.2 Méthode du pivot

D’apres notre définition du produit matriciel, le produit d’une matrice A € M,,(K) a gauche par une matrice
d’opération élémentaire a pour résultat la matrice, équivalente par lignes a A, obtenue a partir de A par cette
opération élémentaire. Il en découle directement la version matricielle du théoréme de Gauss-Jordan :

Théoréme 4.2.1 (Théoreme de Gauss-Jordan matriciel). Soit A dans M,,(K). 1l existe une unique matrice éche-
lonnée réduite R € M, (K), et il existe une matrice E produit de matrices d’opérations élémentaires, telles que :

EA=R.

Remarque 4.2.2. Notons que 1’unicité n’est garantie que pour la matrice R : comme on 1’a vu pour les systemes
linéaires, la suite des opérations élémentaires permettant de passer de A a R n’est quant a elle pas unique.

Exemple 4.2.3. La matrice A = <i 1

en appliquant les opérations élémentaires successives :
o Ly« Ly— Ly,

Ly

27

e [ < Li— Lo,

1 . . - i L
> est équivalente par lignes a la matrice échelonnée réduite R = (O (1)> ,

o Lo+ —
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ce qui s’écrit matriciellement :

1 -1\ (1 % 1 0\/1 1\ (10
0 1 0 —/\-1 1/\1 -1/ \0 1)’
2
soit, apres multiplication des matrices d’opérations élémentaires entre elles :

1/ 1 1 1)y (10

2\1 —-1)\1 -1/ \0 1)

N —— A — e N—

E A R

Il est alors fondamental d’observer que la matrice R est égale a la matrice identité si et seulement si la matrice
A (ou le systeme linéaire correspondant) posséde n pivots, c’est-a-dire est de rang n, ¢’est-a-dire est de Cramer.
On a en fait le résultat :

Proposition 4.2.4. Soit A dans M,,(K). La matrice A est inversible si et seulement si elle est de rang n.

Dans ce cas, I’algorithme du pivot de Gauss-Jordan nous fournit une suite d’opérations élémentaires, c’est-a-
dire une matrice F, telle que :

FEA=1, cestadire: A™'=FE.

Lalgorithme du pivot de Gauss-Jordan nous fournit ainsi une méthode de détermination de I’inversibilité et de
calcul éventuel de I’inverse d’une matrice. Couramment appelée méthode du pivot, elle peut se présenter ainsi : on
écrit cOte a cote la matrice A a étudier et la matrice identité :

(Al L),

puis on applique 1’algorithme de Gauss-Jordan a la matrice A, en effectuant en paralléle les mémes opérations
élémentaires sur la matrice I,,. On obtient alors I’écriture

(FA|EI,), Cc'est-a-dire(R|E).

La matrice A est alors inversible si et seulement si R = I,,, et on a alors A~ = E.
Avec cette méthode, on détermine par exemple la formule explicite d’inversion des matrices de taille 2 :

a b

Proposition 4.2.5. Soit A = (c d) € M>(K). La matrice A est inversible si et seulement si son déterminant est

1 d —-b
Al = —— .
ad — be <—c a )

Enfin, récapitulons le lien entre matrices inversibles et systemes linéaires :

non nul : ad — be # 0, et alors :

Proposition 4.2.6. Soient A € M, (K) et X € K". Les assertions suivantes sont équivalentes :
1. A est inversible,

A ~ I,

Si AX =0, alors X =0,

Pour tout B € K", le systeme AX = B admer une unique solution,

Pour tout B € K", le systtme AX = B admer une solution.

ARSI
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5 Transposition et symétrie

Les opérations matricielles étudiées jusqu’ici portent sur les lignes des matrices. Il est en fait possible de les
effectuer, et plus généralement de raisonner, sur les colonnes. 11 suffit pour cela de changer les colonnes en lignes !

Définition 5.0.1. Soit A = (a;;)1<i<n dans M, ,(K). La matrice transposée de A, notée AT ou encore LA, estla
1<5<p
matrice AT = (bi;) 1<i<p € Mpn(K) telle que : Vi € [1,p], Vj € [1,n], bij = aj;.
1<j<n

Remarque 5.0.2. Cette opération consiste donc a échanger les lignes et les colonnes. Elle revient a effectuer une
« symétrie » sur les coefficients de la matrice par rapport a sa diagonale.

1 4
Exemple 5.0.3. 12—l =12 0
4 0 3 1 3

Proposition 5.0.4 (Propriétés de la transposition). Soient A € M,, ,(K), B € M, ,(K) et (A, u) € K.
1. Sin=gqetp=r,alors ( AMA+ puB)T = AT + uBT,

2. Sip=gq, alors (AB)T = BTAT € M, ,(K),

3. Sin = petsi A est inversible, alors AT est inversible et (AT) ™1 = (A™1)T.

Démonstration.
1. La preuve est immédiate.
2. Notons AB = (c¢;5), (AB)T = (dij), AT = (e45) et BT = (fi5). Alors :

p p
Vie[l,r], Vje[l,n], dij=cji= Zajkbki = Zfikekja
k=1 k=1

d’ou le résultat.
3. D’apres I’assertion précédente : AA™ = A™'A =1, = (A"HTAT = AT(A™1)T = [,,, "ot le résultat.
O

L’ assertion 2. de la proposition ci-dessus entraine que, pour appliquer aux colonnes les transformations obte-
nues sur les lignes comme un produit a gauche, il suffit d’effectuer un produit a droite :

e La transvection C; < C; + AC} est un produit a droite par Tj;(A)T = Tj;(N),
e Ladilatation C; +— AC; est un produit a droite par D;(A\)T = D;(A),
e La permutation C; <+ C} est un produit a droite par PZ-Tj = P;;.
La méthode du pivot peut donc étre mise en ceuvre en considérant les transformations sur les colonnes ! Atten-
tion toutefois a ne pas mélanger opérations sur les lignes et opérations sur les colonnes, puisqu’on obtiendrait alors

une écriture de la forme :
(ELAEc | ELEC),

ou E;, correspond aux opérations sur les lignes et E aux opérations sur les colonnes; or EfAEc = [, = A =
E;'E;' = A = EcEy, # ELEc.
Notons que ce raisonnement amene au résultat suivant, qui n’a rien d’intuitif :

Proposition 5.0.5. Le rang d’une matrice est égal au rang de sa transposée.

TH%—z = 0 Tty =
Exemple 5.0.6. Le systéme { 4xy—i— 2 B 9 2 donc le méme nombre de pivots que le systeme 2z
N —z+3y =

Terminons ce chapitre par quelques notions sur les matrices symétriques :
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Définition 5.0.7. Soit A dans M, (K). La matrice A est dite :
o symétrique si AT = A,

e antisymétrique si AT = — A.

Proposition 5.0.8.
1. Les matrices antisymétriques sont de diagonale nulle,
2. Si A est une matrice a la fois symétrique et antisymétrique, alors A = Oy,

3. Toute matrice se décompose de facon unique en somme d’une matrice symétrique et antisymétrique.

Démonstration.
1. Soit A = (aj;) antisymétrique. Alors : Vi € [1,n], a;; = —ay, d’otiaz; = 0.

2. Soit A symétrique et antisymétrique. Alors AT = A = —A,d’ott A = 0,,.

A+ AT A—AT
3. Soit A € M,,(K). Notons S = el etT = — alors S et T' conviennent. L’unicité est due a I’assertion

2
2.
O

Remarque 5.0.9. Cette derniere propriété rappelle la décomposition d’une fonction comme somme de sa partie
paire et de sa partie impaire. C’est un premier pas vers 1’utilisation ultérieure que nous ferons des matrices, qui
représenteront... des applications.

77



Chapitre 11

Suites numériques

On revient en détail dans ce chapitre sur la notion de suite, déja rencontrée sporadiquement dans les chapitres
précédents.

1 Généralités
Définition 1.0.1. Une suite numérique est une application v : N — K ou K = R ou C. Par convention, on note :
Vn € N, uy, := u(n).

De méme, la suite u est généralement notée (uy,)nen, (Un)n>0, ou plus simplement (u,,). Si n désigne un entier
naturel quelconque, u,, est appelé le rerme général de la suite (uy,).

Plus généralement, pour ng € N, une application u : N\ {0, ..., no} — K est également considérée comme une
suite. On note alors u = (Up )n>n,-

Dans tout ce chapitre, sauf mention contraire, on supposera que les suites considérées sont réelles, ¢’ est-a-dire que :
Vn eN, u, € R.
Remarque 1.0.2. Une suite peut étre définie de facon :

e explicite, par exemple : Vn € N, u, =n? + 1,

T 0 sin estpair
o implicite, par exemple : Vn € N, u,, = . patt | ,
1 sin estimpair

® par récurrence, par exemple : ug = 1, et Vn € N, up 1 = 2uy,.

Définition 1.0.3 (Vocabulaire sur les suites). Soit (uy,)nen une suite réelle. Cette suite est dite :

e croissante si:Vn € N, upy1 > uy,
décroissante si: Vn € N, up41 < Uy,
monotone si elle est croissante ou décroissante,
e constante si:Vn € N, up41 = up,
stationnaire si elle est constante a partir d’un certain rang : AN € N, Vn > N, Uup41 = Un,
périodique si : 3T € N*, Vn € N, up 117 = U,
e majoréesi:AM € R, Vn € N, u, < M,
minorée si: Am € R, Yn € N, u,, > m,
bornée si elle est majorée et minorée, ou de maniere équivalente si: 3C € R, Vn € N, |u,| < C.

Représentation graphique : Une suite réelle peut étre représentée dans le plan comme une fonction, ou directement
sur I’axe réel.

Etudier une suite consiste, comme pour une fonction, 4 en déterminer les propriétés, notamment parmi celles
ci-dessus. Si la suite n’est pas définie explicitement, cela peut commencer par en déterminer le terme général.
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2 Suites récurrentes

On s’intéresse dans cette partie a 1’étude des suites définies par récurrence. On y retrouvera des méthodes
rencontrées dans le cadre des équations différentielles !

2.1 Suites récurrentes linéaires d’ordre 1

Il s’agit des suites de la forme :
ug €ER, etVn € N, upy1 = aup, + 0,
ot (a,b) € R% Dans le cas a = 1, ce sont les suites arithmétiques, déja rencontrées au chapitre 1. On a alors :

n(n+1)

b.
2

n
VneN, u,=wug+nb, et Zuk: (n+ 1ug +
k=0

Les suites arithmétiques sont croissantes si b > 0, décroissantes si b < 0, constantes si b = 0.
Dans le cas a # 1 et b = 0, ce sont les suites géométriques. On a alors :

n ].—CLn+1
VneN, u,=a"ug, et g up = uoli.
—a
k=0

Les suites géométriques sont bornées si et seulement si —1 < a < 1.

Dans le cas a # 1 et b # 0, ce sont les suites arithmético-géométriques. Pour trouver le terme général de ces
suites, on commence par trouver une solution particuliere : la suite constante de terme général w,, = k vérifie la
formule de récurrence si et seulement si :

b
1—a

k=ak+b, Cest-a-dire k=
On soustrait alors la solution particuliere pour se ramener a une formule homogéne :

{VTLEN’ Untl = an +b = YneN, up1 —k=a(u, — k).

k= ak+0?

La suite (u, — k) est donc géométrique, d’ou : Vn € N, u,, — k = a"(ug — k), et finalement :

b b
VneN, u, =a” [ ug — +
1 1
Les suites arithmético-géométriques sont donc bornées si et seulement si —1 < a < 1.

2.2 Suites récurrentes linéaires d’ordre 2
On considere les suites de la forme :
(up,uy) € R?, etVn € N, Upt2 = QUpt1 + buy,
ol (a,b) € R%. L équation caractéristique associée a une telle suite est 1'équation du second degré :
r? = ar +b.

Notons A le discriminant de cette équation. Alors :

Proposition 2.2.1.
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e Si A = 0, notons r1 et ry les deux racines distinctes de I’équation caractéristique. Les suites satisfaisant la
formule de récurrence sont les suites de la forme :

Vn €N, u, = M+ prl, o (A p) € R?,

e Si A =0, notons rg la racine double de I’équation caractéristique. Les suites satisfaisant la formule de récur-
rence sont les suites de la forme :

Vn €N, u, = An+p)ry, o (\pu) € R

2.3 Suites récurrentes générales d’ordre 1

Soit f : I — R une fonction définie sur un intervalle /. On considere les suites de la forme :
ug € I, etVn € N, upi1 = f(uy).

Proposition 2.3.1. Si f(I) C I, alors (uy,) est bien définie.
On dit alors que I est stable par f.

Exemple 2.3.2.
ug = 0

est bien définie,
Vn €N, uptr1 =1+ uy

o [a suite donnée par {

’U,O - 3 s
W¥n €N, sy = i, =2 ne I’est pas.
On suppose désormais que I est stable par f.

Représentation graphique : Une telle suite peut étre représentée dans le plan a partir de ug, du graphe de f et de la
droite y = .

e [a suite donnée par {

ug € [0, %]

E 2.3.3.
vemple 2.3.3 { Vn € N, upqq = cos(up)

Remarque 2.3.4. On dit que dans le premier exemple, la suite (u,,) a une structure en escalier; dans le second,
(uy,) a une structure en spirale.

Proposition 2.3.5.
e Si f est croissante, alors la suite (u,,) est monotone, et son sens de variation dépend du signe de x — f(x) — ,

e Si f est décroissante, alors les sous-suites (uay,) et (Uan41) Sont monotones de sens opposé.

L’observation de ces suites montrent que leurs valeurs tendent a se concentrer autour de valeurs "limites" a
mesure que n augmente : on dit que ces suites convergent.

3 Suites convergentes

3.1 Définition

On dit d’une suite réelle (u,,) qu’elle converge vers un réel [ si les termes de la suite se rapprochent de [ lorsque
n augmente. Plus précisément, la suite (u,,) converge vers [ si le terme général w,, est aussi proche que I’on veut
de ! a partir d’un rang n assez grand. Précisons ces termes :

e Soient! € Rete > 0. Ondit d’un réel z qu’il est e-proche de [ si |x — | < e, c’est-a-dire: |l —e <z <[ +e.
e On a déja vu d’autre part que la locution « a partir d’un certain rang » s’écrit : « AN € N, Vn > N ».

On peut donc établir la définition :

80



Définition 3.1.1. Soit (uy,),en une suite réelle et soit [ € R. On dit que la suite (uy,,) est convergente vers [, ou
converge vers [, si pour tout € dans R , la suite (u,,) est e-proche de [ a partir d’un certain rang, ¢’est-a-dire :

Ve >0, IN €N, Vn > N, |u, — ]| <e.

Remarque 3.1.2. Graphiquement, les valeurs de la suite (u,,) sont « piégées » dans un « tube » de rayon ¢ a partir
durang N.

1
Exemple 3.1.3. La suite <> converge vers 0.
N/ nenx

Remarque 3.1.4.

o Il est fondamental, dans la définition ci-dessus, de prendre € > 0 et non € > 0 (cf TD). Les autres inégalités
peuvent par contre étre strictes ou larges sans probléme.

e Notons que la suite (u,,) converge vers [ si et seulement si la suite (Ju,, — [|) converge vers 0.

o Une suite non convergente est dite divergente. C’est en particulier le cas des suites qui « tendent vers I’infini »,
dont nous reparlerons plus bas.

Proposition 3.1.5 (Unicité de la limite). Si une suite (u,,) converge vers | € R, alors | est unique. On dit que [ est
la limite de la suite (uy,).

Démonstration. Supposons par 1’absurde que (u,) converge a la fois vers [ et vers I’ # [. Posons alors ¢ =
=1

> 0. Il existe alors N1 € N tel que : Yn > Ny, |u, — | < g, et de méme, il existe No € N tel que :
Vn > Na, |u, —I'| < e.Posons alors N = max(Ny, N2).Ona:

2
Vn > N, [l =V = |l —up +up = U] <)l —up| + |up =] §2€:§\l—l/|,
o . 2 : /
par inégalité triangulaire, donc 1 < 3" ce qui est absurde. Donc !l = ['. 0

La notion de suite convergente vient s’ajouter a notre vocabulaire de description des suites. Elle est liée aux
notions précédentes, avec par exemple la propriété suivante :

Proposition 3.1.6. Toute suite convergente est bornée.

Démonstration. Soit (u,,) une suite convergente vers [ € R. Prenons ¢ = 5. Soit N € Ntel que : Vn > N, |u, —
I| <5, cest-a-dire I — 5 < u,, <1+ 5. A partir du rang N, la suite (u,) est donc bornée par Cy = max(|l —
5,1 4+ 5|). Avant le rang N, la suite (u,,) est bornée par C1 = max(|ugl, |u1|,...,|un|). La suite (u,) est donc
bornée par C' = max(C1, Cy). 0

Et plus spécifiquement :

Proposition 3.1.7. Si une suite (u,,) converge vers | # 0, alors les termes de la suite sont non nuls a partir d’un
certain rang.

l [ 3l
Démonstration. Posons € = ‘2‘ > 0. Soit N € Ntel que : Vn > N, |u, — | < g, alors:Vn > N, u, € [2, 2}
3l 1
sil >0, [2, 2] sil < 0. Dans tous les cas : Vn > N, u, # 0. O
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3.2 Opérations sur les limites

Proposition 3.2.1. Soient (u,) et (vy,) deux suites convergeant vers | € R et € R respectivement. Alors :

1. La suite (u, + vy,) est convergente, de limite | + ',

2. Pour tout A € R, la suite (Auy,) est convergente, de limite A,

3. La suite (un,vy,) est convergente, de limite Il',

4. Sil' #0, alors la suite <n> est bien définie a partir d’un certain rang et est convergente, de limite 7
Un

Remarque 3.2.2. Plus généralement, avec les notations ci-dessus, si f : R — R est une fonction continue en /,
alors la suite (f(uy)) est convergente, de limite f(1).

Proposition 3.2.3 (Limites et inégalités). Soient (u,) et (v,) deux suites convergeant vers | € Retl' € R

respectivement. Alors :
1. Sivn €N, u, < vy, alorsl <,

2. Sivn €N, u, < vy, alors1 <.

Remarque 3.2.4. 11 faut bien slir prendre garde au fait que dans la seconde assertion, I’'inégalité ne reste pas
toujours stricte lorsque I’on « passe a la limite ». C’est par exemple le cas pour les suites de termes généraux

Uup=1——etv, =1+ —.
n n

En pratique, on notera le fait qu’une suite converge vers [ € R comme suit :

U, — I
n—-+o0o

On utilisera la méme notation pour certaines suites divergentes :

Définition 3.2.5.

e On dit qu’une suite (uy,) tend vers +00, et on note u,, —+> 400,8i:YVAER, AN € N, Vn > N, u, > A.
n—-+0o0
e On dit qu’une suite (uy,,) tend vers —oo, et on note u,, — —oo,si:VA€R, IN €N, Vn > N, u, < A.

n—-+o00

Les regles d’opérations sur les limites vues ci-dessus s’ appliquent également a ces suites, mais celles-ci peuvent
donner lieu a des formes indéterminées, c’est-a-dire des opérations dont le résultat peut varier selon le cas consi-
déré : o

co—o00, oox0, —, 1%...
00

Exemple 3.2.6.
o up =vVn+1-+vn,

v, = et — e,

e u, =n—n?

vp =n’—n,

1 n
oun:<1+>.
n

3.3 Résultats d’existence d’une limite

La détermination de la convergence d’une suite, puis le calcul éventuel de sa limite, peuvent étre difficiles. Les
résultats ci-apres permettent de traiter certains de ces cas.

Théoreme 3.3.1 (Théoréme d’encadrement (ou des gendarmes)). Soient (uy,), (vy,) et (wy,) trois suites telles que :
YneN, u, < v, <wy,.

Si (uy,) et (wy,) convergent vers la méme limite | € R, alors la suite (vy,) est convergente, de limite | également.
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Démonstration. Soit ¢ > 0. Soit N; € N tel que : Vn > Ny, |u, — 1] < € etsoit Ny € N tel que : Vn >
Ny, |wy, — 1| < e.Notons N = max(Ny, Na), on a alors :

Vn>N, l—e<u,<wv, <w, <l+¢,

etdonc:Vn > N, |v, — | < e. Donc (v,,) converge vers . O

) L sinn
Exemple 3.3.2. La suite de terme général v,, = converge vers 0.

Un résultat similaire peut étre établi pour les suites qui tendent vers 1’infini :

Théoréme 3.3.3 (Théoreme de divergence par minoration (ou majoration)). Soient (uy,) et (v,) deux suites telles
que :
vn €N, u, < vy

Si (un,) tend vers +oo, alors (vy,) tend vers +oc.
Si (vy,) tend vers —oo, alors (uy,) tend vers —oo.

Démonstration. On va montrer la premiére assertion (la démonstration de la seconde est similaire). Soit A € R.
Soit N € Ntel que : Vn > N, u, > A, alors : Vn > N, v, > u, > A. Donc (v,,) tend vers +oo. O

Exemple 3.3.4. La suite de terme général v,, = n + (—1)" tend vers +oc.

Théoreme 3.3.5 (Théoréme de la convergence monotone (ou de la limite monotone)).
o Toute suite croissante et majorée est convergente.
o Toute suite décroissante et minorée est convergente.

n
Exemple 3.3.6. La suite de terme général u,, = Z 53 est convergente.

k=1
La détermination de la limite de cette suite est [’objet du probleme de Bale, résolu par Euler en 1741. Elle est égale
2

LT
a —.

La démonstration du théoréme de la convergence monotone fait appel de fagon fine a la structure de R, et plus
précisément au résultat suivant que nous admettrons :

Proposition 3.3.7.

e Soit A une partie de R non vide et majorée. L’ensemble des majorants de A admet un plus petit élément, appelé
borne supérieure de A et noté sup A.

e Soit A une partie de R non vide et minorée. L’ensemble des minorants de A admet un plus grand élément,
appelé borne inférieure de A et noté inf A.

Exemple 3.3.8.
e Pour A =[-5,4[:inf A = —5,sup A = 4,

1
e Pour A = {|n€N*} :inf A=0,supA = 1.
n

Pour montrer le théoréme de la convergence monotone, nous aurons plus particulierement besoin de la propriété
suivante :

Proposition 3.3.9. Soit A une partie de R non vide et majorée, de borne supérieure l. Alors : Ye > 0, da €
A l—e<a<l

Démonstration. Par ’absurde : Supposons qu’il existe ¢ > 0 tel que : Va € A, |l — a] > . Comme [ est un
majorant de A, onadonc:Va € A, a <l — . Donc [ — ¢ est un majorant de A, ce qui contredit le fait que [ soit
la borne supérieure de A. 0
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Démonstration du théoréme de la convergence monotone. Soit (u, ) une suite croissante majorée. Posons :
A ={u,|neN}.

La partie A de R est non vide et majorée, donc admet une borne supérieure . Soit ¢ > 0. D’apres la proposition ci-
dessus, il existe un élément de A, c’est-a-dire un entier NV, tel que |uy — | < e. Comme la suite (u,,) est croissante
et majorée par [, on a donc :

Vn>N, l—e<uy<u,<l,

etdonc : Vn > N, |u, — | < e. Donc (uy,) converge vers [. O
Ce dernier théoreme nous permet également d’accéder au résultat suivant :

Théoreme 3.3.10 (Théoreme des suites adjacentes). Soient (uy,) et (vy,) deux suites telles que :
1. la suite (uy,) est croissante,
2. la suite (vy,) est décroissante,

3. up —v, — O.
n—-+4o0o

Alors les suites (uy,) et (vy,) sont convergentes, et ont la méme limite.

Démonstration. D’apres les hypotheses, la suite (u,, — vy,) est croissante et converge vers 0. Par conséquent :
Vn € N, u, — v, <0, et plus précisément :

VneN, wuy<u, <v, <uvp.

En particulier, la suite (u,,) est donc majorée par vy, et croissante, donc convergente vers [ € R d’apres le théoréme
précédent. De méme la suite (v,,) est minorée par ug et décroissante, donc convergente vers I’ € R.

De plus, u, — v, — [ —1',donc, d’apres la troisiéme hypothese, [ = I’ O
n—-+0o00
2n k41
. " (-1) 1 .
Exemple 3.3.11. Les suites de termes généraux u,, = g -——— etv, = u, + —— sont adjacentes.
pt 2n +1

Leur limite commune est égale a In 2.

4 Suites extraites

Etant donné une suite (u,, ), on peut en extraire une sous-suite, comme entre ensembles et sous-ensembles. On
demande toutefois que 1’ordre des termes extraits soit conservé. On peut formaliser cela ainsi :

Définition 4.0.1. Une extraction de N est une application ¢ : N — N strictement croissante.

Définition 4.0.2. Soit (uy,),en une suite et ¢ une extraction de N. La suite extraite de (u,) par ¢ est la suite
(Ug(n) )Jnen- On dit également que c’est une sous-suite de la suite (uy,).
. . (=" . 1
Exemple 4.0.3. La suite extraite de | ——— par ¢ : n — 2n est la suite | — .
n neN* neN*
L’intérét d’extraire des sous-suites consiste a faire émerger des structures sous-jacentes dans une suite donnée.

Ainsi, la suite de terme général u,, = (—1)" est constituée des sous-suites constantes (ug, = 1) et (ugp+1 = —1).
La plupart des propriétés d’une suite restent valables pour ses sous-suites :

Proposition 4.0.4. Si une suite (u,,) est croissante (respectivement décroissante, constante, stationnaire, majorée,
minorée, bornée, convergente), alors toutes ses sous-suites (u¢(n)) sont croissantes (respectivement décroissantes,
constantes, stationnaires, majorées, minorées, bornées, convergentes).
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La périodicité est une exception notable : si une suite (u,,) est périodique, alors ses sous-suites ne sont pas forcément
périodiques. Par exemple, la suite de terme général u,, = sin (%) est 6-périodique, mais sa sous-suite (u,2) ne
Pest pas.

Inversement, si une sous-suite (u(,)) d’une suite (u,) a une propriété P, cela n’indique pas que la suite (u,)
si n est pair

. . . aune sous-suite (u2,+1
si n est impair (u2n1)

vérifie P. Par exemple, la suite définie par : Vn € N, u, = {

3= 3

convergente vers 0, mais la suite (u,,) n’est pas convergente.
On peut cependant énoncer les résultats suivants :

Proposition 4.0.5. Si une suite (uy) admet deux sous-suites (Uy(n)) et (Uy(n)) convergentes vers | et I' # 1
respectivement, alors (u,) diverge.

Proposition 4.0.6. Si une suite (u,,) est monotone et admet une sous-suite (Uy,)) qui tend vers | € R U {£o0},
alors (uy,) tend vers .

n
. 1
Exemple 4.0.7. La suite de terme général H,, = Z z tend vers +oo.
k=1
Enfin, mentionnons que la propriété[3.1.6|admet la "réciproque" suivante :

Théoreme 4.0.8 (Théoreme de Bolzano-Weierstrass). Toute suite bornée admet une sous-suite convergente.

Exemple 4.0.9. La suite (cosn) admet une sous-suite convergente.

5 Cas des suites complexes

Nous avons traité dans ce chapitre du cas des suites réelles. Un certain nombre des notions et résultats rencontrés
peuvent étre étendus aux suites de nombres complexes. Le seul obstacle est en fait I’absence de relation d’ordre sur
C, qui rend caducs les énoncés faisant intervenir une comparaison des termes de la suite : notion de suite croissante
ou décroissante majorée ou minorée, tendant vers 1’infini, théoréme d’encadrement, de convergence monotone, des
suites adjacentes...

Les notions de suite bornée et convergente sont cependant conservées : il suffit d’y remplacer la valeur absolue
par le module, dont on rappelle qu’ils correspondent tous deux a la distance du nombre a 0.

in
n?

Exemple 5.0.1. La suite < ) converge vers 0.

Une suite complexe (u,,) peut étre étudiée via sa décomposition en partie réelle et partie imaginaire : notons,
pour tout n € N, u,, = z,, + iy, cette décomposition. On a par exemple le résultat suivant :

Proposition 5.0.2. La suite (u,,) est convergente si et seulement si les suites (x,,) et (yn) sont convergentes.
Démonstration. Soit! = a + ibdans C,on a:

VneN, |u, —I? = |z, —al® + |y, — b]?,
donc si |z, — al et |y, — b| tendent vers 0, alors |u,, — | aussi, et inversement : ¥n € N, |z, — a|> < |u, — 1|2,

donc si |u,, — I| tend vers 0, alors |z, — a| aussi, et de méme pour |y, — b|. O

6 Relations de comparaison

Revenons aux suites réelles, et terminons ce chapitre par I’introduction des notations de Landau, qui permettent
de décrire et de comparer entre elles les vitesses de croissance des suites.
Dans toute cette partie, on considere deux suites (u,,) et (v, ), et on suppose que (v,,) ne s’annule pas.
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6.1 Equivalents

Définition 6.1.1. On dit que (u,,) est équivalente a (v,), et on note u,, ~ v, («équivalent a » ), si la suite (Z”)
converge vers 1. !
Remarque 6.1.2.
e Dire que u,, ~ v, signifie donc intuitivement que « la vitesse de croissance de (u,,) est la méme que celle de
(vp) ».
e Par définition, on ne peut pas écrire u,, ~ 0.
Exemple 6.1.3.

e 3n? —2n+ 7~ 3n?,
1

1)~ (<)

(a1
Proposition 6.1.4.

1. uy ~ 1 € R* si et seulement si (uy,) converge vers .

2. Siuy, ~ vy, etsiv, — 1 € R, alors u, — L.

Proposition 6.1.5. Soient (uy,), (vy), (wy) et (y,) des suites.

1. Siuy ~ wy et vy ~ Yn, alors upvy ~ WiYn,

1 1
2. Siuy, ~ vy et sices suites ne s’ annulent pas, alors — ~ —,
Up, Un

3. Siuy, ~ vy, et v, ~ Wy, alors u, ~ wy,

Remarque 6.1.6.

o Larelation ~ est réflexive, symétrique et transitive : ¢’est une relation d’équivalence, comme son nom I’indique.

L. . 1 1 1
e On ne peut pas sommer des équivalents. Ainsi, pour u,, = - + ok Up = - + 3 etw, = — - onauy, ~ Up
et wy ~ Wy, Mais Uy + Wy £ vy + Wy,

On retiendra les équivalents usuels suivants :

Proposition 6.1.7. Si u,, — 0 et ne s’annule pas, alors :

® sin uy, ~ Up,

e tanu, ~ Uy,

o In(1+ up) ~ up,

o " — 1~ u,,

o Va e R*, (14 up)® — 1~ auy,

o 1 —cos(uy) ~ u—’%

2

Mentionnons enfin la mirifique formule de Stirling : n! ~ v/2mn (g) n.

6.2 Petits-o

Définition 6.2.1. On dit que (u,,) est négligeable devant (v,), et on note u,, = o(v,) (« petit o de » ), si la suite

Up
— | converge vers 0.

Un

Remarque 6.2.2.
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e Dire que u,, = o(vy,) signifie donc intuitivement que « la vitesse de croissance de (u,, ) est strictement inférieure
a celle de (vy,) ».

e Par définition, on ne peut pas écrire u,, = 0(0).
Exemple 6.2.3.
e 3n2 —2n + 7 = o(n),

e Inn =o(e").

Proposition 6.2.4. Soient (uy,), (vy), (wy) et (y,) des suites.
1. Siup = o(wy,) et vy, = o(wy,), alors u, + v, = o(wy,),

2. Siuy = o(wy) et v, = o(yn), alors u,vy, = o(wpyn),

3. Siu, = o(vy) et vy, = o(wy,), alors u, = o(wy,),

4. uy, = o(1) si et seulement si (uy,) converge vers 0.
Remarque 6.2.5. La relation o est transitive, mais n’est ni réflexive, ni symétrique ni antisymétrique.

Proposition 6.2.6.

1. (up ~ vy) < (up — vy = 0o(vy)),

(up, = 0(vp)) & (Up + vy, ~ vy),

Si up, ~ vy, alors (uy) et (vy,) sont de méme signe a partir d’un certain rang,

Si wy, ~ vy, et que (vy,) tend vers | € R, alors (uy,) tend vers |,

USRS

Si (uy,) et (vy,) convergent vers un réel | non nul, alors u,, ~ v,
1

Contre-exemple sil =0 : u, = — et v, = —5-
n n

6.3 Grands-O

Définition 6.3.1. On dit que (u,,) est de I’ordre de (vy,), et on note u,, = O(vy,) (« grand O de » ), si la suite <u”>

Un
est bornée.
Remarque 6.3.2.

e Dire que u,, = O(v,) signifie donc intuitivement que « la vitesse de croissance de (u,,) est inférieure ou égale
a celle de (vy,) ».

e Par définition, on ne peut pas écrire u,, = O(0).
Exemple 6.3.3.

e 3n? —2n+7=0(n?),

e Inn=0(e").

Proposition 6.3.4. Soient (uy,), (vy), (wy,) et (y,) des suites.
1. Siu, = O(wy) et vy, = O(wy), alors u, + v, = O(wy),

N

Si up, = O(wy,) et v, = O(yyp), alors upvy, = O(wnpyy),
Si up, = O(vy,) et vy, = O(wy,), alors u, = O(wy,),

NS

un, = O(1) si et seulement si (uy,) est bornée.

Remarque 6.3.5. La relation O est réflexive et transitive, mais n’est ni symétrique ni antisymétrique.
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Chapitre 12

Polynomes

On revient en détail dans ce chapitre sur la notion de polynéme, déja rencontrée sporadiquement dans les
chapitres précédents. On note dans tout le chapitre K = R ou C.

1 D’ensemble K[X]

1.1 Définitions

Définition 1.1.1. Un polynéme a coefficients dans K est une expression de la forme
P(X)=a, X"+ an 1 X" ' +... +a1 X +ao,

oun €N, (ap,an-1,...,a0) € K "1 sont les coefficients du polyndme, et X est I’ indéterminée.
On note K[X] I’ensemble des polyndmes a coefficients dans K.

Exemple 1.1.2.
e X? +3X +2¢cR[X],
o 2X34+iX —V2eC[X],
e 0 € K[X].
Remarque 1.1.3.
e On abien sir R[X] C C[X].
e Lorsqu’il n’y a pas de confusion possible, on notera souvent P = P(X).

e Dans la définition ci-dessus, X n’est pas une inconnue ni une variable : cela voudrait dire que X appartient
a un ensemble bien identifié. En tant qu’indéterminée, c’est simplement une notation permettant d’écrire le
polyndome. Autrement dit, on peut assimiler le polyndme a I’ensemble de ses coefficients (ay, ap—1, ..., ap).

e Cette approche permet une étude plus générale que celle de la fonction polynomiale
fix— anz™ + an_12™ 1 4+ ...+ a1z + ao,

définie sur R ou sur C. Comme on va le voir, I’indéterminée X d’un polyndme peut a priori représenter un
élément de n’importe quel ensemble sur lequel il existe une addition, une multiplication, et la notion de multi-
plication par un scalaire (=un élément de K) : X peut donc désigner une matrice, une fonction...

Définition 1.1.4. Avec les notations de la définition précédente, si a,, est non nul, alors n est appelé le degré du
polyndéme P, et a,, est son coefficient dominant. On note n = deg P. Par convention, deg 0 = —o0.
Pour tout n dans N, on note K,,[X] I’ensemble des polyndmes a coefficients dans K de degré inférieur ou égal a n.

Exemple 1.1.5.
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o Ko[X] = {aX?+bX +c|(a,bc) e K},
o Ko[X] ~ K est I’ensemble des polyndémes constants,

e On a ainsi une suite d’ensembles croissante par inclusion :
Ko[X] cKy[X] C ... CK,[X] CKppa[X] C ... CK[X].

Définition 1.1.6. Soit P dans K[X], avec les notations précédentes. Soit A une K-algébre, c’est-a-dire un ensemble
dont les éléments peuvent étre additionnés et multipliés entre eux, et multipliés par des éléments de K. Soit b dans
A. L évaluation de P en b est I’élément de A, noté P(b), défini par :

P(b) = anb™ + an_ 10"t 4 ... + ayb + aoh®.
Exemple 1.1.7.
e L’évaluation de P = X* — 3 en i est le nombre P(i) = i* — 3 = —2.

e L’évaluation de P = X2 + 1 en la matrice M = <(1) _01> est la matrice P(M) = M? + I, = 0.

1 1
e L’évaluation de P = X en la fonction f : 2 — — est la fonction P(f) : x —-
x x

1.2 Opérations

On définit ici formellement les régles de manipulation des polyndmes, héritées de celles pratiquées sur les
fonctions polynomiales.
Mentionnons tout d’abord que, d’apres leur définition, deux polyndmes sont égaux si et seulement si leurs coeffi-
cients sont égaux :

n m
Proposition 1.2.1. Soient P = Z arXFerQ = Z b X" dans K[X]. On a I'équivalence :
k=0 k=0
(P=Q)< (n=m et Vke]0,n], ar =bg).
Les opérations sur K[ X ] sont définies comme suit :
n m
Définition 1.2.2. Soient P = Z apXFetQ = Z br X" dans K[X]. On suppose que n > m. Alors :
k=0 k=0

m n
LP+Q=> (ar+0)X"+ > apXF,
k=0 k=m+1

2. VAEK, AP =) Aap X",

k=0
m-+n k
3. PQ:PXQ: ZCka,OfIIV/{TG[[O,m-i—n]], Cr = Z aibj:Zaibk_i,
k=0 i+j=k i=0

4. PO =1letVk e N*, Pk = p x pF1,

5. PoQ = Zaka.
k=0

On observe en particulier le comportement du degré vis-a-vis de ces opérations :

Proposition 1.2.3. Soient P et () dans K[X]. Alors :
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deg(P + Q) < max(deg P, deg Q),
VA € K*, deg(AP) = deg P,
deg(PQ) = deg P + deg Q,

Vk € N*, deg P* = kdeg P,
deg(P o Q) = deg P deg Q.

SR Wb~

Remarque 1.2.4. En particulier, on remarque que pour tout n € N, ’ensemble K,,[X] est stable par combinaison
linéaire : ¥(P, Q) € (Kn[X])%, Y\, ) € K2, AP 4 uQ € K, [X].

2 Arithmétique dans K[X]

Les opérations sur K[ X ] décrites ci-dessus, ainsi que la structure apportée a cet ensemble par la notion de degré
(c’est un préordre), permettent d’y définir une division euclidienne, comme on va le voir maintenant.

2.1 Divisibilité

Définition 2.1.1. Soient A et B dans K[X]. On dit que B divise A, ou que A est un multiple de B, et on note B|A,
s’il existe ) dans K[X] tel que A = BQ.

Exemple 2.1.2.
e X2 4 X +1|X3-1,
e VP e K[X], P|0,
o VA e K* VP e K[X], \| P.
En particulier, on observe que :

Proposition 2.1.3. Soient A et B dans K[ X]. Si B divise A et si A # 0, alors deg B < deg A.

Cette observation va nous permettre de parler de division euclidienne sur K[X]. Remarquons par ailleurs les
similitudes et les différences avec certains résultats vus en arithmétique sur Z :

Proposition 2.1.4.
o Soient A, B et D dans K[ X]. On a I’équivalence :

(D|Aet D|B) & (V(P,Q) € (K[X])?>, D|PA+ @B).
o Soient A et B dans K[X]. On a I'implication :
(Bl|Aet A|B) = (3X € K*, A= \B).

Remarque 2.1.5. Cette derniere propriété est une manifestation du fait que le groupe des unités (c’est-a-dire I’en-
semble des diviseurs de 1) de K[X] est K*, alors que celui de Z est réduita {—1, 1}.

2.2 Division euclidienne

Théoréme 2.2.1. (Division euclidienne dans K[X])

Soient A et B dans K[X], avec B # 0. Il existe un unique (Q, R) dans (K[X])? tel que { A=BQ+ R

deg R < deg B.

Démonstration. Cette preuve est une adaptation de celle vue dans Z :
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e Commencons par I’existence. Si deg A < deg B, alors (0, A) convient. Si B|A, R = 0 convient.

Sinon, notons n = deg A, m = deg B < n. Considérons 1’ensemble :

E = {deg(A - BQ) | Q € K[X]}.

Cet ensemble est une partie de N non-vide (car n € FE), donc admet un plus petit élément r, et il existe
Qo € K[X] tel que deg(Rp := A — BQo) =r.
Sir < m, (Qo, Ry) convient. Sinon, notons by, et ¢, les coefficients dominants respectifs de B et Ry, puis

posons Q1 = Qo + 1=

m
définition de Ry. Donc r < m.

X"7™. On observe alors que deg(R; := A — BQ1) < deg Ry, ce qui est absurde par

Montrons I'unicité. Supposons qu’il existe (Q1, R1) et (Q2, R2) dans (K[X])? qui conviennent. Alors A =
BQ1+ Ry = BQ2 + Rp, donc B(Q1 — Q2) = R2 — Ry.
Or deg(R2 — R1) < deg B et deg(B(Q1 — Q2)) = deg B + deg(Q1 — Q2), donc deg(Q1 — Q2) < 0, donc
Q1 — Q2 = 0,donc Ry — Ry = 0, donc (Q1, 1) = (Q2, R2).

O

3 Dérivation

Comme pour les autres opérations sur K[X], on définit la dérivation sur K[X | par analogie avec celle que 1’on

connait sur les fonctions polynomiales :

n
Définition 3.0.1. Soit P = Z ap X" dans K[X]. Le polynome dérivé de P, noté P’, est le polyndme :

k=0
n n—1
P'=> "kap X" = (k+ Dag X*.
k=1 k=0

Exemple 3.0.2. Le polyndme dérivé de P = X3 — 2X + 4 est le polynéme P’ = 3X?% — 2.

On retrouve les propriétés et opérations déja connues pour les fonctions polynomiales :

Proposition 3.0.3. Soient P et Q) dans K[X]. Alors :

N A Wb~

Sideg P > 1, alors deg P' = deg P — 1,
P =0« PeKolX],

VA e K, (A\P) = \P,

(P+Q) =P+,

(PQ) = P'Q+ PQ,

(Po@Q)=Q x (P oQ).

Définition 3.0.4 (Dérivées d’ordre supérieur). Soit P dans K[X]. Pour tout k dans N, le polynéme de P dérivé k
fois, noté P*), est défini par P(¥) = Pet: Vk € N*, PK) = (plk=1y — (p/y(k=1)

Proposition 3.0.5 (Formule de Leibniz). Soient P et () dans K[ X]. Pour tout k dans N :

(PQ)®) — zk: (j) POQE—),

j=0

Proposition 3.0.6. Si P est de degré n, de coefficient dominant a,,, alors :

Vk < n, P(k)(O) =klag, P" =nla,, et Yk>n, P® =0.
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Proposition 3.0.7 (Formule de Taylor). Soit P dans K[X] de degré n, et soit xo dans K. Alors :

n
P® ()
k=0
Démonstration. Sin = 0, alors P est constant et on a bien P = P(x).

Sin > 1, supposons la formule de Taylor vérifiée sur K,,_1[X]. Elle est alors en particulier vérifiée pour P’ :

= (P)E) (xp) e PO ()

P = x (X —x0)k = Z T(X — x0)".
k=0 k=0
P () k
Posons d’autre part ) = Z T(X —1x0)".Ona:

k=0
P(k (z
Q Z 0 _xO)k_la

donc Q' = P', donc (Q — P)" = 0, donc Q — P est un polyndme constant. Or (Q — P)(x¢) = 0, donc Q = P. La
formule est donc vérifiée sur K,,[X]. Par récurrence, elle est donc vérifiée sur K[X]. O

4 Racines et décomposition

Apres les considérations précédentes, il est temps d’observer les polyndomes sous 1’angle qui fait leur spécificité
et leur richesse : 1’étude de leurs racines.

4.1 Factorisation

Définition 4.1.1. Soient P dans K[X] et r dans K. On dit que r est une racine de P si P(r) = 0.
Exemple 4.1.2.
e P = X? 41 napas de racine réelle, mais a deux racines complexes : i et —i.
e Si P=aX + bestde degré 1 (c’est-a-dire que a # 0), alors r = —g est 'unique racine de P dans K.
e Soit P € R[X]. Si 2z € C est racine de P, alors zj également.
Proposition 4.1.3 (Lemme de factorisation). Soit P dans K[X] admettant une racine r € K. Alors X — r | P.

Démonstration. Notons P = (X —r)Q+ R la division euclidienne de P par X —r. Comme deg R < deg(X —r) =
1, R est un polyndme constant. De plus, cette égalité évaluée en r s’écrit 0 = R(r), donc R = 0. Donc X — r
divise P. 0

Ce lemme se généralise :

Proposition 4.1.4. Soit p dans N* et P dans K[X| admettant p racines distinctes (11, . .., r,) € KP. Alors H(X -

i=1
Ti) ‘ P.
Démonstration. Sip = 1, c’est le lemme précédent. Si p > 1, supposons cette propriété vérifiée pour p — 1 racines.
p—1
Alors H(X —ri) | P;soitdonc @ € K[X]tel que P = Q H — ;). L’évaluation en r, de cette égalité s’ écrit
; i=1
p—1 p
0=Q(rp) H(rp — r;). Or les r; sont distincts, donc Q(r,) = 0, et donc X — 7, | Q. Donc H(X —r;) | P,etla
i=1 i=1
propriété est vérifiée pour p racines. Donc par récurrence, elle est vérifiée pour tout p. 0
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Une conséquence directe de ce résultat est la limite du nombre de racines :
Proposition 4.1.5. Soit P dans K[ X] de degré n € N admettant p racines distinctes. Alors p < n.

Corollaire 4.1.6. Si P dans K,,[X| admet n + 1 racines distinctes, alors P = 0.

Que se passe-t-il si les racines ne sont pas toutes distinctes ? On fait alors appel a la notion de multiplicité :

Définition 4.1.7. Soient P dans K[X], r dans K et m dans N*. On dit que r est une racine de multiplicité m de P
si 1 Vk < m, PR (r) =0, et P™(r) £ 0.
Une racine de multiplicité 1 est dite simple ; une racine de multiplicité 2 est dite double, etc.

Le lemme de factorisation énoncé ci-dessus s’écrit dans ce contexte :

Proposition 4.1.8. Soient P dans K[X], r dans K et m dans N*. Alors r est une racine de multiplicité m de P si
et seulement si (X — )™ | Pet (X —r)™1 Y P.

Démonstration.
< : Supposons tout d’abord que (X — 7)™ | Pet (X — )™ f P. Soit Q tel que P = (X — 7)™Q, r n’est alors
pas racine de ). D’apres la formule de Leibniz :

k
vkeN, POG) =3 <’;> (X =)™ Q¥ (r).
§=0
Or, pour tout j € Nyona: ((X — r)m)(j) = (mm—'j)'(X — 7)™ si j < m, 0 sinon. Donc ((X — r)m)(j) (r) =

m!'si 5 = m, 0 sinon, et donc P¥)(r) = m!Q(r) = 0si k < m, # 0si k = m. Donc 7 est une racine de
multiplicité m de P.
= : Réciproquement, supposons que r est une racine de multiplicité m de P. Alors, d’apres la formule de Taylor :

nplk)(y Py
P> 0 o e — (x- e
k=0

k=m

pk) (r)
k!

pm) (r)
m)

ouQ = Z (X — )™ vérifie Q(r) = #£0.Donc (X — 7)™ | Pet (X — )™ fP. 0

k=m

On arrive finalement au résultat de factorisation suivant, qui se démontre par récurrence comme son homologue
précédent :

Proposition 4.1.9. Soit p dans N* et P dans K[ X] admettant p racines distinctes (r1, . . .,1p) € KP de multiplicités
P
respectives (my, ..., my,) € (N*)P. Alors H(X — ;)™ | P.
i=1

On en déduit comme précédemment :

Proposition 4.1.10. Soit P dans K[X] de degré n € N admettant p racines distinctes de multiplicités respectives

p
(ma,...,my) € (N*)P. Alors Zml <n.
i=1
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4.2 Décomposition en facteurs irréductibles

11 est 1égitime, apres 1’étude ci-dessus, de se demander si les racines d’un polyndme P donné décrivent entie-
rement P. On introduit la notion suivante :

Définition 4.2.1. Un polyndme P € K[X] de degré n € N est dit scindé si, avec les notations précédentes,

g m; = n. On a alors :
i=1

ol a,, € K* est le coefficient dominant de P.
On dit que P est scindé a racines simples si toutes les racines sont simples (c’est-a-dire : Vi € [1,p], m; = 1.
Par convention, les polyndmes constants sont scindés.

La question est alors de savoir quels polyndmes sont scindés. Dans C, une réponse radicale (si I’on peut dire)
est apportée par 1’énoncé suivant :

Théoreme 4.2.2 (Théoreme de d’Alembert-Gauss, ou théoréme fondamental de ’algebre). Tout polynéme non
constant de C[X| admet une racine dans C.
Corollaire 4.2.3. Tout polyndme de C[X] est scindé dans C[X].

Ces énoncés sont faux dans R[X] : par exemple, pour tout n dans N, le polyndme X 21 1 1 n’a pas de racine
réelle. On peut néanmoins en chercher les facteurs irréductibles :

Définition 4.2.4. Un polynéme P € K[X] est dit irréductible dans K[X] si
V(A, B) € (K[X])?, (P = AB) = (A ou B est constant).

Proposition 4.2.5.
1. Les polynomes irréductibles dans C[X] sont les éléments de C1[X].

2. Les polynomes irréductibles dans R| X ] sont les éléments de R, [X] et les polyndmes de degré 2 de discriminant
strictement négatif.

On aboutit ainsi au résultat suivant, version polynomiale de la décomposition des entiers en facteurs premiers :

Théoreme 4.2.6 (Décomposition en facteurs irréductibles).

1. Dans C[X] : Soit P € C[X| non nul. Il existe un unique o € C*, un uniqgue p € N, et (z1,...,7,) €
CP, (ma,...,mp) € (N*)P uniques a I’ordre pres, tels que

P
—alJee-a

2. Dans R[X] : Soit P € R[X] non nul. Il existe un unique o € R*, un unique (P, € N2 et (r1,...,mp) €

q)
RP, (my,...,mp) € (NP, (b1,...,by) € RY, (c1,...,¢q) € RY, (ny,..., € (N*)4 umquesalordre
pres, tels que

p q
= aH(X - Ti)mi H(X2 + ij + Cj)nj,
i=1

j=1

avec : Vj € [1,4], b —4c¢; < 0.
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4.3 Relations coefficients-racines

L’aboutissement ci-dessus ne doit pas faire oublier que nous n’avons rien dit dans ce chapitre sur le calcul
des racines ! Déterminer les racines d’un polyndme P a partir de ses coefficients et des opérations élémentaires,
c’est-a-dire résoudre par radicaux I’équation polynomiale P(x) = 0 d’inconnue z € K, fut un probleéme ouvert
pendant trés longtemps : si la résolution des équations de degré 1 et 2 fut maitrisée des I’ Antiquité, il fallut attendre
le XVI*™ sizcle et les travaux de Tartaglia, Cardan et Ferrari pour parvenir i résoudre les équations de degré 3 et 4,
grace a I'introduction des nombres complexes. L’ impossibilité de résoudre par radicaux I’ensemble des équations
de degré 5 fut démontrée, suite aux travaux de Lagrange et de Ruffini, par Abel en 1826, précédant de quelques
années la caractérisation par Galois des équations résolubles par radicaux de degré quelconque, en 1832.

Il ne s’agit pas dans cette partie de présenter ces derniers résultats, dont la technicité dépasse notre programme.
Nous nous contenterons de relever les relations coefficients-racines suivantes :

n
Proposition 4.3.1. Soit P = Z ar X" dans C[X] de degré n € N. Notons (r1,...,ry) ses racines complexes,
k=0
comptées avec leur multiplicité. Alors :
n
an—1
1. o1 = = — ,
=S
k=1
n

2. op = Hrk =(-1)"—.

a
k=1 n

Exemple 4.3.2. Pour P = X™ — 1, on retrouve les formules déja connues sur les racines de 1’unité.
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Chapitre 13

Limites et continuité

On revient dans ce chapitre sur la notion de fonction continue, a la lumiére du formalisme introduit pour les
limites des suites numériques.
Dans tout le chapitre, sauf indication contraire, on considére un intervalle I et une fonction f : I — R.

1 Limites et fonctions

1.1 Définitions

L’ étude des suites convergentes, et la formalisation de leurs propriétés, peut étre adaptée a I’étude des fonctions.

De méme qu’on a quantifié 1’écriture « u — [»,il s’agit de donner un sens a 1’écriture « f(z) —> [ ».
n
n—4o0 T—a

A la différence des suites, ot la variable n tend toujours vers 400, la variable x d’une fonction peut tendre vers
n’importe quel élément de I, et méme de 1’adhérence de I.
Définition 1.1.1. On appelle adhérence de Iintervalle I I’ensemble I défini par :
1. sil =0,alors I =0,
si I =]a,b[, [a,b], ]a,b] ou [a,b], alors T = [a, b],
si I =Ja,+oc[ ou [a, +o0[, alors T = [a, +o0] = [a, +oo[U{+0c0},
si]=]—o00,b[ou] —o0,b],alors [ = [~00,b] = {—cc}U] — o0, b,
si [ =R, alors I = [—00,+00] = RU {—00, +00}.

ok wn

Soient alors a dans I et [ dans R. Comme pour les suites, dire que « f(z) tend vers [ quand z tend vers a »
signifie que f(x) est aussi proche que I’on veut de | a condition que x soit suffisamment proche de a.

Si a et [ sont dans R, cela veut dire que pour tout € > 0, f(z) est e-proche de [ a condition que x soit -proche
de a pour un certain § > 0. Si a ou [ est infini, on se rameéne de méme aux quantifications vues pour les suites qui
tendent vers I’infini.

Cela donne donc :

Définition 1.1.2. Soient a dans I et [ dans R. On dit que f(z) tend vers [ quand x tend vers a, ou que f admet [
pour limite en a, et on note f(x) — l,si:
r—a

1. sia e Retl eR:
Ve>0,30>0,Veel, (Jt—a| <d) = (|flx) -1 <e).

2. sia € Retl =400 (resp. —00) :

VAeR, 3 >0,Veel, (|x—a|l <d) = (f(x) > A(resp. < A)).
3. sia =400 (resp. —o0)etl € R :

Ve>0,3CeR, Ve el, (x> C(resp. <O)) = (|f(x)—=1] <e).
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4. sia = o0 (resp. —o0) et I = 400 (resp. —00) :
Ve >0, 3C e R, Vx eI, (x> C (resp. <C)) = (f(z) > A (resp. < A)).
Plus synthétiquement, on peut rassembler ces différentes écritures en faisant appel a la notion de voisinage :

Définition 1.1.3. Soit a € R. On appelle voisinage de a tout intervalle V contenant :
1. sia € R:[a —d,a+ J] pour un certain 6 > 0,
2. sia = +o0 : [C, 00| pour un certain C' € R,

3. sia = —00 : | — 00, C] pour un certain C' € R.
Les définitions ci-dessus peuvent alors €tre rassemblées sous la forme :

Définition 1.1.4. Soient a dans I et [ dans R. On dit que f(x) tend vers [ quand z tend vers a, et on note f(x) — I,
Tr—a
si:
vV W voisinage de [, 3V voisinagede a, Vx € I, (x € V) = (f(x) e W).

Constatons enfin que la définition de la limite a pour conséquence immédiate le résultat suivant :

Proposition 1.1.5. Si f est définie ena € R et si f(x) — I, alors | = f(a).
r—a

Remarque 1.1.6. La réciproque de cette derniére propriété est fausse : si f est définie en a, alors f n’admet pas
nécessairement f(a) pour limite en a. Cf par exemple f = 1g, en 0. Les fonctions qui satisfont cette réciproque
sont qualifiées de continues, elles seront étudiées en détail dans la seconde partie de ce chapitre.

Ceci étant posé, il est 1égitime de se demander si les résultats observés dans le cadre des suites sont conservés
pour les fonctions.

1.2 Ce qui ne change pas par rapport aux suites

Les propriétés suivantes, héritées des suites, restent vérifiées :

Proposition 1.2.1 (Unicité de la limite). Soient a dans I et (1,1") dans R” tels que f(x) — lLet f(x) — I'. Alors
Tr—a T—a
1=1.

Démonstration. On traite le cas ol a et [ sont réels. Rédiger les autres cas est un bon exercice d’entrainement !
1= )
Supposons | # I'. Posons ¢ = | 3 | Soient 67 > Oetda > Otelsque : Ve € I, (Jzr—a| <) =

(If(z) =1 <e)et(lz —a| < d2) = (|f(z) — I'| <e).Notons § = min(dy,d2), on a alors :

Ve, (jo-al <8) > (I0-11 < = f@)] + 1f(@) - 1] <26 = Sl - 11).

ce qui est absurde. Donc [ = ['. O
<

Théoréme 1.2.2 (Théoreme d’encadrement). Soient a dans I, | dans R et g, h : I — R tels que : Yz € I, g(x)
f(z) < h(z), g(x) — let h(z) — 1. Alors f(x) — L.
T—a T—a T—a

Démonstration. On traite le cas ol a est réel. Rédiger les autres cas est un bon exercice d’entrainement !
Soit e > 0. Soient §; > Oetda > Otelsque: Vo € I, (|[x —al < 1) = (|lg(z) = 1| <e) et (|lx —al < ) =
(|h(z) — 1| < €). Notons § = min(dy,d2), on a alors :

Veel, (Jr—a|<d)=>(l—c<gx) < f(zr)<hlx)<l+e¢),

d’ou le résultat. O]

97



On conserve de méme les théorémes de minoration et de majoration :
Théoréme 1.2.3 (Théorémes de minoration et de majoration). Soit a dans 1.
1. Soit g : I — R telle que : Vx € I, g(x) < f(x) et g(x) — Foc. Alors f(x) — +oo.
r—a r—a

2. Soith : I — Rtelle que : Vx € I, f(x) < h(z) et h(x) — —0. Alors f(x) — —oC.

Et les relations entre limites et égalités sont conservées :

Proposition 1.2.4. Soient f,g: I — R telles que f(x) — let g(x) — I'. Alors :
1. Sivz €I, f(z) < g(x), alorsl <,
2. Sivz eI, f(x) < g(x), alors | < 1.

Les opérations sur les limites restent valables, aux formes indéterminées pres :

Proposition 1.2.5. Soient a dans I et (1,1') dans R”. Soient frg: I — R telles que f(x) - let g(z) - I
Alors :

1. f(z)+g(x) = L+,

2. VA eR, Af(x) = Al

. fagla) — I,

f(z) !

g(a) za l

4. Sil' # 0, alors il existe un voisinage de a sur lequel g ne s’annule pas, et

Pour lever certaines formes indéterminées, on renvoie a 1’étude des croissances comparées vues dans le chapitre
consacré aux fonctions usuelles.

Enfin, les relations de comparaison peuvent étre utilisées dans le cadre des fonctions, avec les mé€mes regles
que pour les suites :

Définition 1.2.6. Soient f,g: I — R et a dans I, tels que g ne s’annule pas au voisinage de a. On dit que :

1. f estdominée par g en a,etonnote f(z) = O (g(x)), s’il existe un voisinage de a sur lequel f est bornée,

T—a
. _ f(z)
2. festnégligeable devant g en a, etonnote f(z) = o (g(x)), si — 0,
z—a g(z) z—a
. , . f(z)
3. festéquivalente a g en a,etonnote f(z) ~ g(x),si — 1
z—a g(z) z—a

Exemple 1.2.7 (Equivalents usuels).

e sinx ~ x,

x—0
e In(l+z) ~ =,
z—0
e -1 ~ x,
x—0
e 1+2)*—-1 ~ ax,
x—0
22
e 1—cosx ~ —,
z—0 2
e tanxr ~ x.
x—0

Soulignons enfin la compatibilité entre les notions de limite d’une suite et d’une fonction :

Proposition 1.2.8 (Caractérisation séquentielle de la limite d’une fonction). f a pour limite | € R en a € I si et
seulement si, pour toute suite (u, ) de limite a, (f(uy,)) a pour limite 1.
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1.3 Ce qui change (un peu) par rapport aux suites

Certains résultats obtenus pour les suites doivent étre adaptés aux fonctions; ceci est essentiellement dii aux
différences de structure entre N et R. Ainsi, alors que « toute suite convergente est bornée » , on a maintenant :

Proposition 1.3.1. Soient a dans T et | dans R. Si f(x) — I, alors il existe un voisinage de a sur lequel f est
r—a

bornée.
Le théoreme de la limite monotone s’écrit quant a lui :

PR PR s . . =2 . .
Théoréme 1.3.2 (Théoréme de la limite monotone). Soit (a, b) dans R™ avec a < b. Si f :]|a,b[— R est croissante
et majorée (ou décroissante et minorée), alors f admet une limite finie a gauche en b.

A premiere vue, ¢’est le méme résultat que pour les suites. Pourtant, la notion de limite est ici contrainte : b est au
bord de I, et dans I’écriture « f(x) —Z [ », seuls les x < b sont considérés. Si b # +o00, on parle alors de limite a
T—>

droite (resp. a gauche) :

Définition 1.3.3. Soient @ dans I N R et [ dans R.

1. On dit que f admet [ pour limite a gauche en a, etonnote f(r) — lou f(x) — I, si:
r—a— r—a, r<a

VW voisinage de !, 36 >0, Vez €I, (a—d <z <a)= (f(x)e W).

2. On dit que f admet [ pour limite a droite en a, eton note f(x) — lou f(x) — I, si:
r—at r—a, r>a

VW voisinage de !, 36 >0,V €I, (a<z<a+6)= (f(x) e W).

3. On dit que f admet [ pour limite épointée en a, et on note f(x) _>;£ l,si:
r—a, r#a

VW voisinage de I, 30 >0, Vx € I, (Jlt —a| < detx #a) = (f(x) e W).

Proposition 1.3.4. Soient a dans I N R et | dans R. f admet | pour limite épointée en a si et seulement si f admet
l pour limite a droite et a gauche en a.

2 Continuité en un point

Définition 2.0.1. Soit a dans I N R. On dit que f est continue en a si f admet une limite épointée en a, et si cette
limite est égale a f(a).

De méme que pour la limite, on peut parler de continuité & gauche ou a droite :
Définition 2.0.2. Soit a dans I N R. On dit que f est continue a gauche, resp. a droite, en a si f(x) — f(a),

resp. f(z) —, f(a). o

Proposition 2.0.3. Soit a dans I NR. f est continue en a si et seulement si f est continue a droite et a gauche en
a.

Inversement, dans le cas ou a est un réel au bord de I et ou f n’est pas définie en a, on peut alors parfois
prolonger f par continuité en a :

Définition 2.0.4. Soit a dans (I \ I) NR. On dit que f est prolongeable par continuité & gauche (resp. a droite) en
a si f admet une limite finie [ & gauche (resp. a droite) en a. On appelle alors prolongement par continuité de f en
a la fonction f : I U {a} — R définie par :

fio={ 1, 3 2!
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Exemples 2.0.5. Les fonctions z — z” et x — (1 + :c)% sont prolongeables par continuité en 0.

Notons la conservation de la continuité par opérations élémentaires :
Proposition 2.0.6. Soient f,g: 1 — Reta € 1. Alors :
1. si f et g sont continues en a, lorsqu’elles sont définies, f + g, \f, fg, i sont continues en a,
g

2. sig(I) C I, si g est continue en a et si f est continue en g(a), alors f o g est continue en a.
Enfin, la compatibilité déja mentionnée avec le langage des suites nous donne :

Proposition 2.0.7 (Caractérisation séquentielle de la continuité). f est continue en a € I si et seulement si, pour
toute suite (u,) convergente vers a, (f(uy,)) est convergente vers f(a).

Remarque 2.0.8. Cette propriété est surtout utile dans sa version négative : pour montrer qu’une fonction n’est pas
continue en a, il suffit de trouver une suite convergente vers a dont I’image par f ne converge pas vers f(a). Pour
montrer qu’une fonction n’est pas prolongeable par continuité en a, il suffit de trouver deux suites convergentes
vers a dont les images par f convergent vers des limites différentes (ou divergent).

1
Exemple 2.0.9. f : 2 +— cos <) n’est pas prolongeable par continuité en 0.
T

3 Continuité sur un intervalle

Définition 3.0.1. Une fonction f : I — R est dite continue si, pour tout a dans I, f est continue en a.
Pour un intervalle J C I, f est dite continue sur J si la restriction f|; est continue.
On note C'(I, R) I’ensemble des fonctions f : I — R continues.

Cette définition est I’aboutissement du formalisme développé depuis la notion de suite convergente : elle permet
de donner un sens précis a la continuité de f, auparavant décrite, et intuitivement comprise, comme le fait de pouvoir
tracer le graphe de f sans lever le crayon.

La définition entraine directement la conservation de la continuité, déja observée pour la continuité ponctuelle :

Proposition 3.0.2. Soient f, g : I — R continues. Alors :
1. lorsqu’elles sont définies, f + g, A\f, fg, g sont continues,
2. sig(I) C I, si g est continue et si f est continue, alors f o g est continue.
Une propriété fondamentale des fonctions continues est le théoreme des valeurs intermédiaires :

Théoreme 3.0.3 (Théoreme des valeurs intermédiaires). Soit f : [a, b] — R continue. Alors :

Vy € [f(a), f()], 3¢ € [a,0], fc) =y.

Démonstration. On traite le cas ou f(a) < f(b) (la démonstration dans le cas contraire est similaire). On pose

b
ap = a et by = b. Soit y dans [f(a), f(b)], onadonc : f(ag) <y < f(by). Soit mg = CLOT—'_O :

e Si f(mg) < y, alors on pose a1 = mq et by = by,
e Si f(mg) > y, alors on pose a1 = ag et by = my.

Dans tous les cas, on a donc encore : f(a;) < y < f(b1). On définit de la méme maniére ag et by, puis, par
récurrence, deux suites (ay,,) et (by,) telles que :

by, — an

VneN, f(a,) <y< f(bn) et bpi1 — App1 = B)
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. . . . bo — a
Les suites (ay,) et (by,) sont respectivement croissante et décroissante, et : Vn € N, b, — a, = 0 o 0 =7 0.
n—-+0oo

Elles sont donc adjacentes, et convergent donc vers un méme réel c. En particulier, ag < ¢ < by, donc ¢ € [a, ] ; et,
comme f est continue, f(a,) = f(e) et f(bn) = f(c), donc, par passage a la limite : f(c) <y < f(c),
n—-+0o0 n—-—+0o0

c’est-a-dire que f(c) = y.
O

Exemples 3.0.4.
e Si f: [a,b] — R continue vérifie f(a)f(b) < 0, alors f s’annule sur [a, b],
e Toute fonction polynomiale de degré impair s’annule sur R.

Une autre maniere d’écrire ce théoreme met en évidence la compatibilité des fonctions continues avec la structure
deR:

Corollaire 3.0.5. Si f : I — R est continue, alors f(I) est un intervalle.

Démonstration. Soient r < s dans f(I), puis y € [r, s]. Soient a,b dans I tels que r = f(a) et s = f(b), alors
d’apres le TV, il existe ¢ dans [a, b] tel que y = f(c¢), donc y € f(I). Donc f(I) est un intervalle. O

Remarque 3.0.6. Par conséquent, si f : [a,b] — R est continue et croissante (resp. décroissante), alors f([a,b]) =

[f (a), f(b)] (resp. [f(b), f(a)D-
Ce n’est pas aussi simple si f n’est ni croissante, ni décroissante (cf. par exemple sin sur [0, 7r]). On peut néanmoins
utiliser le résultat suivant :

Théoreme 3.0.7 (Théoreme de Weierstrass (ou des bornes atteintes)). Soit f : [a,b] — R continue. Alors f est
bornée et atteint ses bornes :

I(m, M) € R?, Vx € [a,b], m < f(z) < M,

et

I(c,d) € [a,b])?, f(c) =met f(d) = M.
Autrement dit : f([a,b]) = [m, M].

Enfin, attention au fait que le TVI n’assure pas 'unicité de 1’antécédent ¢ de y par f. On a besoin pour cela du
contexte suivant :

Théoreme 3.0.8 (Théoreme de la bijection monotone continue). Soit f : I — R continue et strictement monotone.
Alors f réalise une bijection de I dans 'intervalle J = f(I), et sa bijection réciproque f ~L est continue et
strictement monotone, de méme sens que f.

Démonstration. On traite le cas ol f est strictement croissante (la démonstration dans le cas ol f est strictement
décroissante est similaire).

e D’apres le théoréme des valeurs intermédiaires, J = f(I) est un intervalle et, par construction, f : I — J est
surjective. Montrons que f est injective : soient x; et x2 dans I tels que f(x1) = f(z2). Si 21 < xg, alors,
comme f est strictement croissante, f(z1) < f(z2), ce qui est exclu; de méme si x1 > wx9, donc x1 = 9.
Donc f est injective, donc bijective.

e Soient y; < yp dans J. Soient 2, = f1(y1) et zo = f(yo). Alors f(z1) < f(z2) donc, comme f est
strictement croissante, x1 < T, ¢’est-a-dire f _l(yl) <f _1(y2). Donc f~ ! est strictement croissante.

e Il reste 2 montrer que f ! : J — I est continue. Soit b dans J, montrons que f ! est continue en b :

Soit e > 0. On cherche § > Otelque :Vy € J, [y —b| <6 = |f 1 (y) — f1(b)| <e.
Notons a = f~'(b). Comme f est croissante, on a :

fly) —al<ee (a—e<fHy)<ate) e (fla—e)<y< flate) oycfla—e), flat+e).
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Or, comme f est strictement croissante, b € |f(a — ¢), f(a + ¢)[, donc il existe § > 0 tel que [b — 9, b+ d] C
[f(a—¢), f(a+ ¢)]. Plus précisément 6 = min (f(a+¢€) — b,b — f(a — €)) > 0 convient :

Vyed ly—b<s=(fla—e)<y< flate)=I|f'(y)—al<e

Donc f~! est continue en b, donc f~ ! est continue.

4 Fonctions complexes

Qu’en est-il des fonctions a valeurs complexes, c’est-a-dire des fonctions f : I — C (ou I C R est encore un
intervalle) ?

Comme pour les suites, les définitions et résultats traités ci-dessus restent valables, des lors que leur énoncé ou
leur démonstration ne fait pas intervenir de relation d’ordre sur les valeurs de f. Ainsi :

e Restent valables : la notion de limite finie [ € C de f en a € I, Iunicité de cette limite, les relations de
comparaison, les notions de continuité et de prolongement par continuité, leur conservation par opérations
élémentaires, le caractére borné d’une fonction continue sur un segment (c’est-a-dire la « moitié » du théoréme
de Weierstrass),

e Ne sont plus valables : la notion de limite infinie | = +o0, les théorémes d’encadrement, de minoration et
de majoration, le théoreme de la limite monotone, le théoreme des valeurs intermédiaires, le théoreme de la
bijection monotone continue.

Exemple 4.0.1. La fonction f : t — e

f(m) = —1, mais ne s’annule pas sur [0, 7].

n’obéit pas au TVI : elle est continue sur R et vérifie f(0) = 1 et
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Chapitre 14
Dérivabilité

On revient dans ce chapitre sur la notion de fonction dérivable, a la lumiere du formalisme introduit pour les
suites numériques et pour les fonctions continues.
Dans tout le chapitre, sauf indication contraire, on considére un intervalle I et une fonction f : I — R.

1 Nombre dérivé, fonction dérivée

1.1 Dérivabilité
L’ étude des fonctions continues effectuée précédemment s’étend naturellement a I’étude de la dérivabilité :

Définition 1.1.1. Soit a dans I. La fonction faux d’accroissement de f en a, notée 7, r, est la fonction :

I\{a} - R
Ta.f f(@) = f(a)

T
Tr—a

Définition 1.1.2. On dit que la fonction f est dérivable en a € I si la fonction 7, f est prolongeable par continuité
en a; c’est-a-dire s’il existe [ € R tel que 7, () — I. On dit que [ est le nombre dérivé de f en a, noté f'(a).
r—a

Exemplel.l.?a.f:{]R - R(x) ,g:{R+ - R

x > sin x = r

Définition 1.1.4. On dit que la fonction f est dérivable a gauche (resp. a droite) en a € I si la fonction 7, f est
prolongeable par continuité & gauche (resp. a droite) en a. On note en général f; (a) (resp. fj(a)) le nombre dérivé
a gauche (resp. a droite) de f en a.

Exemple 1.1.5. f{Ii : ]’R;:| .

Définition 1.1.6. On dit que f admet un développement limité a I’ordre 1 en a € I, eton note « f est DL en a»
sil existe (g, a1) € R? tel que :

f(x) =ag+ar1(x —a)+ xga(x —a).
L’ égalité suivante est une simple réécriture de la définition du taux d’accroissement :
Proposition 1.1.7. Vo € I\ {a}, f(z) = f(a) + (v — a)7q, f(2).
Elle a plusieurs conséquences :

Proposition 1.1.8.
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1. Si f est dérivable en a, alors f est continue en a.

2. Si f est dérivable en a, alors la courbe de f admet une tangente en a, d’équation cartésienne y = f(a) +
f(a)(z - a).

3. La fonction f est drivable en a si et seulement si f est DL1 en a.

4.

Démonstration.

1. Ve eI\ (a), f(z) = f(a) + (x — a)7q ¢(x), donc si f est dérivable en a, alors f(x) = f(a).

2. Immédiat

3. e Supposons f DL; en a. Alors f(x) a0 = f(a), donc f est continue en a. Par conséquent, 7, ¢(z) =

a1+ o (1) — a1, donc f est dérivable en a et f'(a) = aj.
T—a r—a

e Réciproquement, supposons f dérivable en a. Alors 7, ¢(z) = f'(a) + 9 (1), donc f(z) = f(a) +
x a
f'(a)(x —a) + o (x—a).Donc fest DL; ena.
Tr—a
0

Définition 1.1.9. On dit que f est dérivable (ou dérivable sur I), si f est dérivable en a pour tout a € I. La fonction
I —- R

dérivée de f, notée f’, est alors la fonction f” :
. notée f S BT

1.2 Opérations sur les dérivées
On rappelle les opérations suivantes :

Proposition 1.2.1. Soient f,g : I — R dérivables en a € I et A € R. Alors :

1. [+ gestdérivable enaet (f + g)'(a) = f'(a) + ¢ (a),

2. \f estdérivable en a et (\f)'(a) = \f'(a),

3. fgestdérivable en aet (fg) (a) = f'(a)g(a) + f(a)g'(a) (Formule de Leibniz),

9'(a)

g(a)*

5. sig(I) C I etsi f est dérivable en g(a), alors f o g est dérivable en a et (f o g)'(a) = ¢'(a)f (9(a)),

6. si f : I — J est bijective, si f est dérivable en f~(a) et si f'(f~(a)) # 0, alors f~ est dérivable en a et

() (a) = @)

1 Ny
4. si g ne s’annule pas, alors — est dérivable en a et () (a) =—
g g

2 Propriétés des fonctions dérivables

Commencons par revenir sur les propriétés connues des fonctions dérivables. Nous allons en tirer de nouveaux
énoncés, issus des théoremes vus plus haut sur les fonctions continues.
2.1 Dérivées et extrema
Définition 2.1.1. Soit a dans /. On dit que f admet un maximum (resp. minimum) local en a si :
>0,V el, |z—al<d= f(z) < f(a) (resp. f(x) > f(a)).
On dit que f admet un extremum local en a si f admet un maximum local ou un minimum local en a.

Remarque 2.1.2. Attention : a la différence d’une borne supérieure, un maximum est par définition une valeur
atteinte par la fonction.
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Définition 2.1.3. On dit que a € I est a ’intérieur de I, etonnote a € I, s’il existe § > 0 tel que Ja —d, a+J[C I.

Proposition 2.1.4. Si f est dérivable en a € 1, et si f admet un extremum local en a, alors f'(a) = 0.

Démonstration. Cas d’un maximum : Vz < a, 7, r(x) > 0etVa > a, 74 ¢(z) < 0, donc f'(a) = lim 7, f(x) =
r—a

0. O

Remarque 2.1.5. La réciproque est fausse : 1’annulation de f’ ne signale pas toujours un extremum ! Par exemple,

. R —-— R
la fonction f : 43 mapas extremum en 0.

T

Un autre lien entre dérivation et extrema est le théoréme suivant, fondamental, dont les conséquences vont
occuper la plus grande partie de ce chapitre :

Théoreme 2.1.6 (Théoreme de Rolle). Soit f : [a,b] — R continue sur [a,b] et dérivable sur |a,b] telle que
f(a) = f(b). Il existe alors c € |a, b| tel que f'(c) = 0.

Démonstration. Comme f est continue sur [a, b], d’apres le théoréme de Weierstrass, f est bornée sur [a, b] et
atteint ses bornes. Il existe donc un minimum m et un maximum M de f sur [a,b], et (zo, 1) € [a,b]? tel que
f(zo) =met f(x1) = M. Par conséquent :

e sim = M, alors f est constante sur [a, b], donc : Vc € ]a, b], f'(c) =0,

e sim # M, alors, comme f(a) = f(b), I'un de ces deux extrema est atteint a I’intérieur de [a, b] : xg € ]a, b]
ou xy € Ja, b[. Si c’est g, alors d’apres la propriété précédente, f’(zo) = 0, donc ¢ = x( convient. De méme
sic’est xy.

O]

Exemple 2.1.7. Si un polyndme P est scindé sur R, alors P’ aussi.

Ce résultat se généralise au non moins fondamental théoreme suivant :

Théoreme 2.1.8 (Théoréme des accroissements finis). Soit f : [a,b] — R continue sur [a, b] et dérivable sur |a, b].

b) —
1l existe alors ¢ € |a, b| tel que f'(c) = f(l))f(a)'
—a
monsirati ) - 1@ o o
Démonstration. Notons o = N On applique le théoreme de Rolle a la fonction g : x — f(z) — a(x —

a). O
Application 2.1.9. Une premiere utilisation de cette propriété est la détermination d’encadrements numériques :
v/1,02, In(0,97)...
2.2 Conséquences du théoréme des accroissements finis

Le théoréme des accroissements finis donne acces a un nombre considérable de résultats sur les fonctions
dérivables, a commencer par le lien entre signe de la dérivée et sens de variation de la fonction :
Dérivées et monotonie

Proposition 2.2.1. Soit f : [a,b] — R continue sur [a, b] et dérivable sur |a, b|. La fonction f est croissante (resp.
décroissante) si et seulement si sa dérivée f' est positive (resp. négative).

Démonstration. On traite le cas ou f est croissante (le cas f décroissante est similaire).

e Supposons [ croissante sur [a,b]. Soit ¢ € [a,b], alors : V& # ¢, 7. s(x) > 0, donc par passage a la limite :
f'(e) = 0.
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e Réciproquement, supposons f’ positive sur [a, b]. Soient z < y dans [a, b]. D’apres le théoréme des accroisse-

ments finis, il existe ¢ € |z, y[ tel que f(x) — f(y) = f'(c)(x —y), donc f(z) — f(y) <0, donc f(z) < f(y).
Donc f est croissante sur [a, b].

O

De fagon similaire, on a :

Proposition 2.2.2. Soit f : [a,b] — R continue sur [a, b] et dérivable sur |a,b|. Si f' est strictement positive (resp.
strictement négative), alors f est strictement croissante (resp. strictement décroissante).

Remarque 2.2.3. Attention, la réciproque est cette fois fausse ! La fonction = — 2 est ainsi strictement croissante
sur R, mais sa dérivée n’est pas strictement positive sur R. On a néanmoins :

Proposition 2.2.4. Soit f : [a,b] — R continue sur [a,b] et dérivable sur |a,b|. La fonction f est strictement
croissante (resp. décroissante) si et seulement si sa dérivée f' est positive (resp. négative) et s’il n’existe pas
d’intervalle non réduit & un point sur lequel f' est nulle.

Inégalité des accroissements finis

Une conséquence directe du théoréme des accroissements finis est la suivante :

Proposition 2.2.5 (Inégalité des accroissements finis). Soit f : I — R dérivable. Si f’ est bornée par C, alors :

V(w,y) € I?, |f(z) = f(y)] < Clz —y.

Exemple 2.2.6. Cette formule permet par exemple de majorer I’erreur dans 1’approximation numérique de In(1—¢)
pour € > 0...

Cette inégalité appelle a considérer les fonctions suivantes :

Définition 2.2.7. Soit f : [ — R, et soit k € R.. La fonction f est dite k-lipschitzienne si :

V(z,y) € I?, |f(2) = f(y)] < klz —yl.
Exemple 2.2.8. Les fonctions sin et = — |x| sont 1-lipschitziennes. La fonction x — 22 ne est pas.
Proposition 2.2.9. Toute fonction lipschitzienne est continue.

Démonstration. Soit a dans I. Alors : Vx € I, |f(z) — f(a)|] < k|lxz — a — 0, donc f(x) — f(a). Donc f est
T—a r—a

continue en a. OJ

Remarques 2.2.10.
e [’exemple de la fonction valeur absolue montre qu’une fonction lipschitzienne n’est pas forcément dérivable.

e Graphiquement, les courbes des fonctions lipschitziennes sont celles dont les cordes sont de pente bornée.

Si f est k-lipschitzienne avec k < 1, on dit que f est contractante.

Théoréme de la limite de la dérivée

Comme pour les fonctions continues, la question de la dérivabilité du prolongement d’une fonction se pose. Par
définition, il faut vérifier si le taux d’accroissement admet une limite au point considéré.

sinx

Exemple 2.2.11. La fonction z — est prolongeable par continuité en 0, de prolongement dérivable en 0.

x
Ce résultat est une conséquence de la célebre :
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Lemme 2.2.12 (Regle de L'Hopital). Si f et g sont dérivables en a, avec f(a) = g(a) = 0, alors : lim ) =

, a—a g(x)
lim f'(z)

z—a g’(x)

Le théoréeme suivant nous simplifie la tiche :

Théoréme 2.2.13 (Théoréme de limite de la dérivée). Soit a € 1. Soit f : I — R continue sur I et dérivable sur
I\ {a}. S’il existe | € R tel que f'(x) — 1, alors 74 f(x) — .
r—a r—a

. s . s e s ! .
Dans ce cas, la fonction f est donc dérivable en a, et sa dérivée [’ est continue en a.

Démonstration. Soit z € I\ {a}. D’apres le théoréme des accroissements finis, il existe ¢ € ]a, z[ (ou |z, af) tel
que 7, f(x) = f'(c). Or ¢ —> a, donc f'(c) —> [, d’o le résultat. O
r—a Tr—a

Remarques 2.2.14.

x? sin (1) si z#0

T

0 si z=0 est dérivable

e Attention, la réciproque est fausse : par exemple, la fonction f : z +— {
en 0, mais f'(x) /— f/(0).
z—0
e D’apres ce théoreme, il suffit que f’ admette la méme limite 4 gauche et a droite en a pour que f soit dérivable
ena!
e Par contre, si f’ a des limites distinctes a gauche et a droite en a, alors 7, ¢ €galement; ce qui suffit a conclure
a la non-dérivabilité de f en a. C’estle cas pour f : z +— e* siz < 0, z?siz > 0.

Le théoréme de limite de la dérivée peut se lire de la facon suivante : lorsqu’une fonction dérivée admet une
limite en un point, cette limite est nécessairement égale a la valeur en ce point; propriété également vérifiée par
les fonctions continues. De méme, les fonctions dérivées satisfont le théoréme des valeurs intermédiaires (résultat
connu sous le nom de théoréme de Darboux).

Pour autant, une fonction dérivée n’est pas forcément continue : on est donc amené a classer les fonctions par
régularité. On dit ainsi d’une fonction qui satisfait le théoréme de limite de la dérivée, c’est-a-dire dont la dérivée
est continue, qu’elle est de classe C.

3 Fonctions de classe C"

Définition 3.0.1. Soit n € N. On définit par récurrence : f ©) — fet,pourn € N*,si f (n=1) est dérivable, alors
) = (f(”_l))’. On dit alors que f est n fois dérivable, et on note f € D"(I,R).

Définition 3.0.2. On dit que f est de classe C", et on note f € C™(I,R), si f est n fois dérivable et si f () est
continue. Si f est de classe C™ pour tout n € N, on dit que f est de classe C™.

Proposition 3.0.3 (Opérations sur les dérivées n°™*). Soit n € N. Soient f,g : I — R de classe C™ et A € R.
Alors :

1. f+ gestdeclasse C" et (f + g)™ = f 4 g™,
2. \f est de classe C™ et (\f)™ = \f(™),

3. fgestde classe C™ et (fg)™ = Z (Z) %) =) (Formule de Leibniz),
k=0

. 1
4. si g ne s’annule pas, alors — est de classe C",

5. sig(I) C I, alors f o g est de classe C",

6. si f : I — J est bijective et si f' ne s’annule pas, alors f ! est de classe C™.

107



Remarque 3.0.4. La démonstration de la formule de Leibniz ci-dessus est similaire a celle vue pour les polynémes,
elle-méme similaire a celle du bindme de Newton vue pour les nombres et les matrices...
Une formule du méme type, quoique bien plus compliquée, existe pour (f o g) () c’estla formule de Faa di Bruno.

4 Fonctions convexes

On a vu qu’une fonction dérivable est croissante si et seulement si sa dérivée est positive. On peut s’intéresser
de mé&me aux fonctions dont la croissance est croissante :

Définition 4.0.1. Une fonction f : I — R est dite convexe si :
V(,y) € I, VA€ [0,1),  f((1 =Nz +Xy) < (1-A)f(z) +Af(y).
Si — f est convexe, on dit que f est concave.
Exemple 4.0.2. Les fonctions exp et z — 2 sont convexes sur R. Les fonctions In et 2 — /2 sont concaves.
Proposition 4.0.3. Soit a € I. La fonction f est convexe si et seulement si 7, y est croissante.

Démonstration. Soienta < z < y € I, il existe alors A € [0, 1] tel que z = (1 — A)a + Ay. Donc :

f@) <A =XNfla) + Af(y) = f(z) = fla) S A(f(y) = f(a) & Ta(2) < Ta s (y)-

Cette caractérisation permet d’interpréter graphiquement la notion de convexité :
Proposition 4.0.4. La fonction f est convexe si et seulement si elle est en-dessous de ses cordes.

Démonstration. Soienta < b€ I.Lacordea fentreaetbestg: x> 7, ¢(b)(x —a)+ f(a). Notons h = f —g.
Ona:
h(z) >0 e 14 ¢(x) > 70, (b)) six > a, 7 f(x) < 74 7(b) siz < a.

O]

Par conséquent, si f est dérivable, la fonction f est convexe si et seulement si elle est au-dessus de ses tangentes.
On a de cette fagon les inégalités de convexité :

e V> -1 In(l+z)<u,

2
o Vx € [0, i} , —x <sin(z) < x.
T

2
La convexité est alors liée a la dérivée par :
Proposition 4.0.5. Soit f : I — R dérivable. La fonction f est convexe si et seulement si f est croissante.

Démonstration. Soient x < y € 1. Si, pour tout a € I, 7, s est croissante, alors :

f(@) < 1o p(y) = 7y 0(x) < f'(y),

donc f’ est croissante.
Réciproquement, si f est croissante, soit a € |z, y[. D’apres le théoréme des accroissements finis, il existe ¢; €
|z, al et ca € Ja,y tels que :

Taf (@) = f'(er) < f'(e2) = 7a s ().

Donc 7, ; est croissante, donc f est convexe. O

c’est-a-dire :

Corollaire 4.0.6. Soit f : I — R deux fois dérivable. La fonction f est convexe si et seulement si f” est positive.
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5 Fonctions complexes dérivables

Comme d’habitude, on termine par un point sur les fonctions a valeurs complexes f : I — C. Notons tout
d’abord 1’équivalence :

Proposition 5.0.1. La fonction f est dérivable si et seulement si Ref et Im f sont dérivables.

Plus généralement, ce qui a été dit ci-dessus reste vrai a condition que n’interviennent pas dans les définitions,
énoncés ou démonstrations, de relation d’ordre sur des nombres complexes (c’est-a-dire sur des valeurs prises par
f). Par conséquent, restent valables :

o les définitions du taux d’accroissement, du nombre dérivé, de la fonction dérivée, des dérivées d’ordre supérieur,
o les opérations sur les dérivées et sur les dérivées d’ordre supérieur,

e I’inégalité des accroissements finis, les définitions et propriétés des fonctions lipschitziennes,

e le théoreme de la limite de la dérivée (que 1I’on démontre a I’aide de 1’inégalité des accroissements finis).

Remarque 5.0.2. La validité de I'inégalité des accroissements finis dans C ne va pas de soi, et ne découle en
particulier pas directement de la propriété précédente. Nous la démontrerons ultérieurement.

Ne sont plus valables :
e le théoreéme de Rolle : par exemple, = — e'* est dérivable et 2-périodique, mais sa dérivée ne s’annule pas,
o le théoreme des accroissements finis,

e les liens entre dérivation et monotonie.
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Chapitre 15

Espaces vectoriels

Ce chapitre est consacré aux premieres notions d’algebre linéaire, partie des mathématiques qui formalise
I’étude des systémes d’équations linéaires vue précédemment. On note dans tout le chapitre K = R ou C.

1 Espaces vectoriels

1.1 Définition

Considérons un ensemble non-vide £/, muni d’une opération interne £/ X 2 — E, appelée addition et notée +,
et d’une opération externe K x E — F, appelée multiplication et notée - :

ExE — E KxE — FE
(u,v) = u+wv Nu) = A-u’

Définition 1.1.1. On dit que (E, +, -) est un espace vectoriel sur K, ou un K-espace vectoriel, si :
.+ est associative : ¥(u,v,w) € B>, (u+v) +w=u+ (v+w),
. E contient un élément neutre pour +, noté O, telque : Vu € E, u+ 0p =0 + u = u,
. tout vecteur de F a un symétrique par + :Vu € E, v € E, u+v=v+u = 0g,

. + est commutative : ¥(u,v) € E* u+v=v +u,

1
2
3
4
5. - est associative par rapport a la multiplication de K : V(\, ) € K, Yu € E, A+ (- u) = (\u) - u,
6. L’élément neutre 1 de la multiplication de K vérifie : Vu € E, 1-u = u,

7. - est distributive par rapport & 'addition de E : Y\ € K, V(u,v) € E*>, X\ (u+v) = X-u+ -,
8. - est distributive par rapport a Uaddition de K : V(\, ) € K2, Yu € E, A4 p) - u=X-u+ p-u.

Les éléments de E sont alors appelés vecteurs, et les éléments de K sont appelés scalaires. Le vecteur O est appelé
vecteur nul, et le symétrique d’un vecteur u est noté —u.

Remarque 1.1.2. Les conditions sur 1’addition de F font de (E, +) un groupe commutatif.

Les conditions sur + et - permettent d’assurer un certain nombre d’opérations :

Proposition 1.1.3. Soient E un K-espace vectoriel, uw € E un vecteur, A\ € K un scalaire. Alors :
1.VneN" n-u=u+...+u,

—_———

n fois

2. 0-u=0g,
3. A-0g =0g,
4. (1) -u=—u,
5. Vu=0g< (A=00uu=0g).
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1.2 Exemples fondamentaux

Les ensembles K", KN, F(I,K), M,, ,(K), K[X] sont des K-espaces vectoriels pour les opérations usuelles.

Remarque 1.2.1. Si K = C, ce sont également des R-espaces vectoriels ! Lorsqu’il n’y a pas de confusion possible,
on parlera plus simplement d’espace vectoriel.

On peut également les combiner :

Proposition 1.2.2. Soient E et F' des espaces vectoriels. Alors E x F' est un espace vectoriel.

1.3 Combinaison linéaire

Un espace vectoriel est fondamentalement un espace dont on sait additionner les éléments (les vecteurs) entre
eux, et les multiplier par des scalaires. On nomme donc le fait de combiner ces opérations :

Définition 1.3.1. Soit n € N, soient u1, ..., u, des vecteurs de F. La combinaison linéaire des u; de coefficients
A1, .-, A\ € Kestle vecteur v € E suivant :

U=A UL+ ...+ Ay Up.

2 Sous-espaces vectoriels

Les opérations + et - sur F, le vecteur nul, la notion de combinaison linéaire, donnent une structure a E.
Celle-ci se précise lorsqu’on s’intéresse a ses sous-espaces vectoriels.

2.1 Définition

Définition 2.1.1. Soient (£, +,-) un K-espace vectoriel et F' un sous-ensemble de £. Notons +p et - respecti-
vement les restrictions de + et - & F. On dit que F' est un sous-espace vectoriel de E si (F,+p,-r) est un espace
vectoriel.

Remarque 2.1.2. Cette définition sous-tend essentiellement qu’un sous-espace vectoriel F' est stable par + et par
- (c’est-a-dire stable par combinaison linéaire). En effet, si les opérations +r et - sont bien définies, alors elles
vérifient les 8 hypotheses de la définition 1.1.1., puisque leurs prolongements respectifs + et - les vérifient sur tout
E.

En particulier, le vecteur nul de F' est 0.

Etant donné un espace vectoriel E bien identifié, il est donc relativement simple de vérifier si F C F est un

sous-espace vectoriel :

Proposition 2.1.3. Soient (E, +, -) un K-espace vectoriel et F' un sous-ensemble de E. Alors :
(F est un sous-espace vectoriel de F) < (F est non-vide et V(u,v) € F2, Y\, u) € K%, A u+p-v € F).

Exemple 2.1.4.
e Les sous-espaces vectoriels de R? sont {Og2}, les droites passant par I’origine et R?,

e Les sous-espaces vectoriels de R® sont {Ogs}, les droites passant par I’origine, les plans passant par I’origine
et R3,
Vn € N, K,[X] est un sous-espace vectoriel de K[X],

L’ensemble des solutions d’un systeme linéaire homogene ou d’une équation différentielle linéaire homogene
est un sous-espace vectoriel.
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2.2 Sous-espaces engendrés
Du point de vue des vecteurs, un sous-espace vectoriel est un ensemble de combinaisons linéaires :

Définition 2.2.1. Soient £ un K-espace vectoriel et (uy, ..., u,) des vecteurs de E. On note Vect(uq, ..., uy)
I’ensemble des combinaisons linéaires des wu; :

Vect(ug, ..., up) ={A1-ur+ ...+ Ap-up | (A1, ) € K}
Proposition 2.2.2. Avec les notations ci-dessus, Vect(uy, . .., up) est un sous-espace vectoriel de E.

Proposition 2.2.3. Soit I' un sous-espace vectoriel de E et soient vy, . .., vy des vecteurs de E. Alors :

(vi,...,vp € F) & (Vect(vy,...,v5) CF).

2.3 Opérations sur les sous-espaces vectoriels

Soit E¥ un K-espace vectoriel. Les sous-espaces vectoriels de E sont avant tout des sous-ensembles de E :
comment se comportent-ils vis-a-vis des opérations vues sur les sous-ensembles ?

Proposition 2.3.1. Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de E. Alors leur intersection F' N G est un sous-
espace vectoriel de E.

Démonstration. Soient u,v dans F' N G et A\, u € K. Comme u et v sont dans F, A - v + p - v est dans F'; et de
méme, comme v et v sont dans G, A - u + p - v est dans G. Donc A\ - v + - v est dans £' N G. Donc F' N G est un
sous-espace vectoriel de F. O

Remarque 2.3.2. A l'inverse, 'union F' U G de deux sous-espaces vectoriels n’est en général pas un sous-espace
vectoriel ! L’ opération adaptée est en fait la somme :

Définition 2.3.3. Soient I et G deux sous-espaces vectoriels de F. Leur somme, notée F'+ G, est le sous-ensemble
de F suivant :
F+G={u+v|ueF veG}.

Proposition 2.3.4. C’est un sous-espace vectoriel de E.

Démonstration. Soient u,v dans F' + G et A\, u € K. Soient u;,v; dans F' et ug, vo dans G tels que u = u; + uo
etv=wv;+ve. Alors \-u+p-v= (AN uy+p-v1)+ (A-ug2+ p-v2). Donc A - u+ p-vestdans F + G. Donc
F + G est un sous-espace vectoriel de . O

Définition 2.3.5. Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de £. Soit v un vecteur de '+ G. La décomposition
u=v+4+w,ouv € Fetw € G, est appelée décomposition de u selon F et G.

Si tout vecteur v de F'+ G admet une unique décomposition selon F' et (G, on dit que F' et G sont en somme directe.
On note alors F' & G leur somme.

Proposition 2.3.6. Deux sous-espaces vectoriels F et G de E sont en somme directe si et seulement si ' NG =
{O0p}

Remarque 2.3.77. Si F et G sont en somme directe, tout vecteur de £ admet donc au plus une décomposition selon
F et G. Inversement, si F' + G = FE, alors tout vecteur de £ admet au moins une décomposition selon F' et G.
Lorsque ces deux conditions sont réunies, tout vecteur de £ admet donc exactement une décomposition selon F’ et

G

Définition 2.3.8. Deux sous-espaces vectoriels F' et G de E en somme directe et de somme F' sont dits supplé-
mentaires. On a alors F' & G = E.

Remarque 2.3.9. Attention, un sous-espace vectoriel F' peut admettre plusieurs supplémentaires : ainsi F' =
Vect((1,0)) a pour supplémentaire G = Vect((0,1)) dans R?, mais aussi G5 = Vect((1, 1)).
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3 Familles de vecteurs

Les notions introduites ci-dessus donnent une idée de la structure ensembliste des espaces vectoriels. Relisons-
les maintenant du point de vue des vecteurs.

Soit E un K-espace vectoriel, et soit F = (u1,...,uy) une famille de vecteurs de F. A quelle condition un
vecteur © € E admet-il une décomposition selon F ? Est-elle unique ?

3.1 Familles génératrices

Définition 3.1.1. Soit F' un sous-espace vectoriel de E. La famille F est génératrice de F' si Vect(F) = F.
Cette notion nous permet de compléter notre réponse :

Proposition 3.1.2. Si la famille F est génératrice de E, alors tout vecteur de E a au moins une décomposition
selon F.

Comparativement aux sous-espaces vectoriels, on a cette fois :

Proposition 3.1.3. Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de E. Soient F = (u1, ..., uy) une famille généra-
trice de F et G = (v1,...,v;) une famille génératrice de G. Si F + G = E, alors la famille F U G est génératrice
de E.

Démonstration. Soit w € E. Comme F + G = E, il existe u € F etv € G tels que w = u + v. Comme F est
génératrice de F, il existe A1, ..., A\ € Ktelsque u = Ay -ug + ... 4+ A\ - ug et, de méme, il existe p1,...,u; € K
telsque v = 1 -v1 + ...+ - v;. Donc :

W=A1 U+ oo F AU+ 1 V1 g
donc F U G est génératrice de F. O

Enfin, mentionnons que :

Proposition 3.1.4. Toute sur-famille d’une famille génératrice de E est génératrice de E.

3.2 Familles libres

Par linéarité, on constate que ’unicité de la décomposition d’un vecteur quelconque est équivalente a 1’unicité
de la décomposition du vecteur nul. On définit donc :

Définition 3.2.1. La famille F est libre si :
\V/()\l,...,An) e K", ()\1U1++)\nun:0E) = ()\1 ::)\nZO)
Une famille qui n’est pas libre est dite liée.

Remarque 3.2.2.

e Une famille est donc liée s’il existe une relation entre les vecteurs : Ay - u1 + ...+ Ay, - up, = O, non-triviale,
c’est-a-dire telle que les \; sont non tous nuls.

e Une famille de deux vecteurs (u1, ug) est liée si et seulement si u; et ug sont colinéaires (c’est-a-dire propor-
tionnels).

e Lorsqu’une famille de trois vecteurs (u1, ug, ug) est liée, on dit que les vecteurs sont coplanaires.

Exemple 3.2.3. Toute famille de polyndme échelonnée en degrés est libre.
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Démonstration. Soit (Py, ..., P;) une famille de polynomes, telle que deg P; < deg P» < ... < deg Py. Soient

A, .- A\ € Ktelsque A1Py + ...+ APy = 0. Si \p # 0, alors deg A\, P, = deg Py, et : V) < k,deg /\ij <

deg Py, doncdeg A1 P +. . .+ A P, = deg Py, ce qui est impossible. Donc A\, = 0. Donc A\ Py +. ..+ Ap_1Pr_1 =

0, et par une récurrence immédiate, \,_1 = ... = A; = 0. Donc la famille (P, ..., Py) est libre. O
Cette notion nous permet de répondre en partie a notre question :

Proposition 3.2.4. Si la famille F est libre, alors tout vecteur de Vect(F) a une unique décomposition selon F.

En particulier, elle répond a la notion de sous-espaces en somme directe :

Proposition 3.2.5. Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de E. Soient F = (uy, ..., uy) une famille libre
de vecteurs de F et G = (v1, ..., v;) une famille libre de vecteurs de G. Si F et G sont en somme directe, alors la
famille F U G est libre.

Démonstration. Soient A1, ..., Ak, pi1,..., 41 € Ktelsque A\; -ug + ...+ Ag-up +p1-v1+ ...+ - v =0g.
Alors :

AMrur+ .o A up=—p1 v — ... — - € FNG,
donc, puisque F' et GG sont en somme directe :
Al-ur 4. F A up=—p1 vy — ... — g -vp =0g,
donc, puisque F et G sont libres,
M=...= =1 =...=u =0.
Donc F U G est libre. 0

Enfin, mentionnons que :

Proposition 3.2.6. Toute sous-famille d’une famille libre est libre.

3.3 Bases

Si I’on rassemble les notions précédentes, on obtient :

Définition 3.3.1. Soit F' un sous-espace vectoriel de F. La famille F est une base de I si elle est a la fois libre et
génératrice de F'.

Proposition 3.3.2. Si la famille F est une base de E, alors tout vecteur de E a exactement une décomposition
selon F.

Définition 3.3.3. Soient F = (uy,...,u,)unebasede £, u € E,etu = A\; -uj + ...+ A\ - up, la décomposition
de u selon F. Les \; sont appelés les coordonnées de u selon F. On note :
A1
u = :
An F
Proposition 3.3.4. Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de E. Soient F = (uy,...,uy) une base de F et
G = (v1,...,v;) une base de G. Si F et G sont supplémentaires, alors la famille F U G est une base de E.

Démonstration. Comme F et G sont libres et que F' et GG sont en somme directe, 7 U G est libre. Comme F est
génératrice de F', que G est génératrice de G et que F' + G = E, F U G est génératrice de E. Donc F U G est une
base de F. ]

Exemple 3.3.5.

e Notons e; = (1,0) et ey = (0, 1). La famille (ey, e2) est une base de R?, appelée base canonique de R?.

e Notons e; = (1,0,0), ez = (0,1,0) et e3 = (0,0, 1). La famille (ey, e, e3) est une base de R?, appelée base
canonique de R3.

e Et de méme pour tout R”, ot n € N...
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Chapitre 16

Applications linéaires

Suite au chapitre précédent consacré aux espaces vectoriels, on s’intéresse aux applications reliant ces espaces.
On note dans tout le chapitre K = R ou C.

1 Généralités
Soient E et F' deux K-espaces vectoriels, et soit f : £ — F' une application de F vers F'.

1.1 Définitions

L application f est dite linéaire si elle est compatible avec les structures d’espaces vectoriels de E et F', c’est-
a-dire que I’image d’une combinaison linéaire est la combinaison linéaire des images :

Définition 1.1.1. On dit que f est linéaire si :
V(u,v) € B?, VO\, 1) € K%, f(hu+ pv) = Af(u) + pf (v).
On dit également que f est un morphisme d’espaces vectoriels.

Remarque 1.1.2. En particulier, si f est linéaire, alors f(0g) = Op.

Proposition 1.1.3. Soit f : E — F linéaire. Si E' est un sous-espace vectoriel de E, alors f(E') est un sous-
espace vectoriel de F'.

Définition 1.1.4. On note L(E, F') I’ensemble des applications linéaires de E vers F.

Si F' = FE, on note cet ensemble L(F). Les applications linéaires f : E — E sont appelées les endomorphismes
de F.

Si F' =K, on dit que f est une forme linéaire.

1.2 Opérations sur les applications linéaires

Définition 1.2.1. Soient f, g dans L(E, F') et A dans K :

1. L’application f + g : E — F est définie par: Vu € E, (f + g)(u) = f(u) + g(u),
2. Lapplication A\f : E — F'est définie par : Vu € E, (Af)(u) = Af(u).

Proposition 1.2.2. Les applications f + g et Af sont linéaires.
E — F

Par conséquent, L(E, F) est un K-espace vectoriel, de vecteur nul I’application nulle Oze,F) - { u = 0
F

On retrouve également les opérations de composition et de restriction, héritées du chapitre sur les applications :
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Proposition 1.2.3. Soient E, F' et G des K-espaces vectoriels.
1. Sife L(E,F)etge€ L(F,G), alorsgo f € L(E,Q).
2. Si f € L(E,F) et si By est un sous-espace vectoriel de E, alors f|g, € L(Ey, F).

1.3 Image et noyau

Lors de I’étude des applications entre ensembles, nous avons introduit les notions d’injectivité et de surjectivité.
Dans le cas des applications linéaires, on peut développer des outils spécifiques pour savoir si une application
linéaire donnée est injective ou surjective.

Ainsi, soit f € L(E, F) : on sait que f est injective si et seulement si :

V(u,v) € B2, (f(u) = f(0)) = (u=v).
Or, dans le cas des applications linéaires :
(fu)=f) & (flu—v)=0r) et (u=v)e (u—v=0g),
donc f est injective si et seulement si :
Vwe E, (f(w)=0p)= (w=0g),
autrement dit si I’ensemble des antécédents de O par f est réduita {Og} :
{fwe E|f(w)=0r}={0g}
On qualifie cet ensemble :

Définition 1.3.1. Soit f € L(E, F). Le noyau de f, noté Ker f (de « kernel », noyau en anglais) est I’ensemble des
antécédents de O par f :

Kerf ={we E| f(w) =0r}.
Proposition 1.3.2. L’ensemble Ker f est un sous-espace vectoriel de E.
On a montré ci-dessus la caractérisation :
Proposition 1.3.3. L’application linéaire f est injective si et seulement si Kerf = {Og}.
De méme, on sait que la surjectivité de f dépend de ’ensemble image Imf = {f(u) |u € E} :
Proposition 1.3.4. L’application linéaire f est surjective si et seulement si Imf = F.
Proposition 1.3.5. L’ensemble Im f est un sous-espace vectoriel de F.

Remarque 1.3.6. Si f est une forme linéaire, alors Imf = {0} ou K.

La linéarité de f permet de simplifier la détermination de I’ensemble Im f. En effet, soit 5 = (u, ..., u,) une
famille génératrice de F'; soit u dans E et (A1,...,\,) € K" tel que u = Ajug + ... 4+ Ayuy, alors, par linéarité :

f(u) - )\lf(ul) +.o.+ )\nf(un)7
c’est-a-dire que :
Proposition 1.3.7. L’application linéaire f est entierement déterminée par f(3) = (f(u1),..., f(uy)).

En particulier :
Imf = {f(u)|ueE}
= {Alf(ul) +...+ /\nf(un) | (/\1, ey )\n) S Kn}
= Vect (f(ur), .-, f(un))-

11 suffit donc de calculer I’image des vecteurs de 3 pour déterminer Im f !

Remarque 1.3.8. Si E = K" ouK,,[X], on peut prendre pour /3 1a base canoniquede E : | e; = (0,...,0,1,0...,0)
—— ~——
i—1 zéros n—1 zE€ros 1<i<n

pour K", (1, X, ..., X") pour K, [ X].
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2 Isomorphismes

Maintenant qu’on sait identifier une application linéaire injective ou surjective, on peut s’intéresser aux bijec-
tions :

Définition 2.0.1. Une application linéaire f € L(FE, F') bijective est appelée un isomorphisme.
On note Isom(E, F') I’ensemble des isomorphismes de F vers F'.

Rappelons que toute bijection f : E — F admet une bijection réciproque f~' : F — F, telle que f o f~! =
Idp et f~! o f = Idg. Notons que Id est linéaire. La propriété suivante est remarquable :

Proposition 2.0.2. La bijection réciproque f~1 d’un isomorphisme f € Isom(E, F ) est une application linéaire.
On adonc f~* € Isom(F, E).

Démonstration. Soient u,v dans F' et A,y dans K. On a :

FOF W) +pf (W) = Afof'(u)+pfof '(v) parlinéarité de f
= Au+ pv,

d’olr par composition & gauche par f~! :

A7)+ pf ) = O+ ),

donc f~ 1 est linéaire. O

Définition 2.0.3. Lorsque I = F, les isomorphismes sont appelés automorphismes de F.

L’ensemble des automorphismes de E est noté¢ GL(E) (« groupe linéaire de E »).

Cette terminologie se justifie par le fait que cet ensemble, muni de la composition o, forme un groupe, notion
algébrique sur laquelle nous ne nous étendrons pas.

3 Endomorphismes remarquables

Soit E un K-espace vectoriel. On a parlé ci-dessus de I’endomorphisme Id 5. D’autres types d’endomorphismes
sont notables :

3.1 Homothéties et rotations

E —

est un endomorphisme de F, appelé homothétie
U = Au

Définition 3.1.1. Soit A € K. L’application A : {
de rapport A.

Proposition 3.1.2. Avec les notations ci-dessus : h € GL(E) < X # 0.

2 2
Définition 3.1.3. Soit # € R. L’application ry : { (@ Hi) : I([i'cos 0 — ysind, sin 6 + ycos 0) est un endo-

morphisme de R?, appelé rotation d’angle 6.

Proposition 3.1.4. Avec les notations ci-dessus : ¥ € R, r¢ € GL(R?).
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3.2 Projecteurs

Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels supplémentaires dans F. Soit u dans . On a vu précédemment
qu’il existe une unique décomposition :
U =up +uag,

ot ur € Fetug € G. Ces vecteurs sont les composantes de u selon F' et G respectivement.

F — F

Définition 3.2.1. Le projecteur sur F' parallelement a G est 'application pr, /¢ : { 0 e ue
F

Proposition 3.2.2. L’application pp;,q est linéaire, d’image I’ et de noyau G.

Proposition 3.2.3. Soit p € L(E). L’application p est un projecteur si et seulement si p o p = p.

1
Exemple 3.2.4. f(x,y,z) = (22 — 2z,y,x — 2), f(M) = §(M + MT)...

3.3 Symétries
On considére a nouveau deux sous-espaces vectoriels supplémentaires F et G dans F.

F —- F

Définition 3.3.1. La symétrie par rapport a F' parallelement a G est 'application s/ : { u e e
F — UG

Proposition 3.3.2. L’application sg;,q est un automorphisme de E.

1
Proposition 3.3.3. pp//q = 5 (SF//G + IdE).

Proposition 3.3.4. Soit s € L(E). L’application s est une symétrie si et seulement si s o s = Idg.

Exemple 3.3.5. f(2) =%, o(f) = (x = f(—x))...
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Chapitre 17

Développements limités

1 Formules de Taylor

Rappelons la notion de classe de régularité d’une fonction :

Définition 1.0.1. Soient / un intervalle de R et f : I — R une application. On dit que f est de classe C"" sur [ si
f est n fois dérivable sur I et si sa dérivée n®™ f(™) est continue sur I. On dit que f est de classe C*™ sur [ si f
est de classe C" sur I pour tout n € N.

En particulier pour . = 0, f est de classe C* sur T si et seulement si f est continue sur .
Cette notion nous permet de généraliser le théoréme des accroissements finis, qui devient :

Théoreme 1.0.2 (Formule de Taylor-Lagrange a I’ordre n). Soient n € N et f : [a,b] — R une application. On
suppose que f est de classe C" sur [a, b] et que f est (n + 1) fois dérivable sur ]a, b|.
Alors il existe ¢ € |a, b| tel que

o / PN a)2 my (b= a)3 n (b—a)" n (b— a)n+1
F(0) = fla) + f(a)(b—a) + f(a) ==+ f7(a) —; o f )(a)gn! + (g T
c’est-a-dire :
I ST () G ST Gl il
)= 3 1 U 4 e O

Démonstration de la formule de Taylor-Lagrange. La preuve du théoréme des accroissements finis se généralise
pour obtenir la formule de Taylor-Lagrange :
On pose, Vx € [a, b],

g(x) = f(z) - kzof(k)(a) u ;!a)k N (:(27;?17;1’
ol A € R est choisi pour avoir g(b) = 0. On a alors :
g(a)=g'(a) = ... = g"(a) = 0,
donc en appliquant . fois le théoreme de Rolle : il existe ¢ € ]a, b| tel que ¢V (¢) = 0, ¢’est-a-dire A = f"F1)(¢).

O

Application : In(1,003) = 0,00299550 + £ avec 0 < ¢ < 10~ (sans calculatrice !)

Dans le membre de droite de la formule de Taylor-Lagrange, le dernier terme (comportant le ¢ inconnu) peut

(b—a)*
k!

d’autant plus vite quand b tend vers a que 1’ordre n est grand. C’est le sens de la formule suivante :

. Cette erreur diminue

n
ainsi étre pensé comme une erreur entre f(b) et son approximation Z F*)(a)
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Corollaire 1.0.3 (Formule de Taylor-Young). Soit I un intervalle et f : I — R de classe C" sur I, alors Vg € I,

ona:
r— 2
f@) = flao)+ f'(x0)(x — w0) + f”<x0>(m0)

(n)(.. (@ —@0)" _\n
Ho A P @o) o (@ = 20)")
Démonstration. On applique la formule de Taylor-Lagrange & 1’ordre n — 1 (comme on ignore si f (") est dérivable,

on ne peut pas ’utiliser a I’ordre n), avec a = xo et b = . On obtient qu’il existe ¢, € |z, x| tel que

' 1" (z — xO)Q
fla) = flawo) + fiwo)(z = z0) + [ (w0) ———
n—1 n
(n—1) (z — o) (n) (z — o)
+...+f (zo) =11 + " (er) TR
En écrivant f™ (¢,) = f™ (20) + f™(cz) — £™ (o), on en déduit
2
r—
F@) = o) + o) - w0) + (o) E T
Y (n) — f(n)
r— Ca x n
—|——|—f(n)($0)( ‘0) _|_f ( ) 'f (0)($_1,0)‘
n! n!
(n) — f(n)
Le dernier terme est de la forme r(x)(z — xo)" avec r(z) = [es) 'f (mo). Comme f™ est continue, il
n!
suffit de voir que ¢, —+ @ pour en déduire que r(x) — 0.
T—x0 T—T0
Cela découle évidemment de I’inégalité |c, — xo| < |z — x¢]. O

De la formule de Taylor-Lagrange découle également 1’inégalité suivante, qui donne une majoration de I’erreur :

Corollaire 1.0.4 (Inégalité de Taylor-Lagrange). Soit f : [a,b] — R de classe C" sur [a, b] et (n+ 1) fois dérivable
sur ]a, b[. On suppose qu’il existe M > 0 tel que Yz €]a, b, |f"+1(z)| < M. Alors

; (b—a)*
OB (kzzo f(’“)(a)k!)

Démonstration. On a, d’aprés la formule de Taylor-Lagrange|1.0.2} I’existence de ¢ € ]a, b] tel que

(¥ (k)a(b—a)k _ (n+1)c(b—a>mrl
) (kgf Ol )| IESIC

_MM.
(n+1)!

‘b_a‘n+1
(n+1)!°

(n+1)!

O]

Remarque 1.0.5. Les hypotheses de ce corollaire sont satisfaites dés que f est de classe ™! sur [a, b]. En effet,
cela signifie que f (n+1) est continue sur [a, b]. Le théoreme de Weierstrass assure alors que f (1) et bornée sur
[a, b], ¢’ est-a-dire qu’il existe M > 0 tel que Vz € [a,b], |f™+D(2)] < M.

2 Développements limités

2.1 Définition et premieres propriétés

Définition 2.1.1. Soient f : I — R une fonction réelle et ¢ € I. On dit que f admet un développement limité a
P’ordre n en z( (on abrégera souvent en DL, s’il existe des réels ag, a1, . . ., a, tels que

f(z) =ap + a1(z — zg) + az(z — mo)2 + -+ ap(r —x)" —i—x_omO ((x —zo)™),

c’est-a-dire s’il existe un polyndme P de degré < n tel que f(z) = P(x — x¢) + o ((x —zo)").
T—T0
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Proposition 2.1.2. Le DL, de f en xq est unique; c’est-a-dire que si
flz) = a0+a1($—$0)+a2(9€—9€0)2+'"+an(9€—Hfo)n+x3xo(($—$o)n)
et f(x) = b0+b1(x—x0)+bg(x—:z;0)2_|_...+bn(x—xo)"+x£x0((m—xo)"),

alorsV0 <i<n, a; = b;.

Démonstration. Par I’absurde : si ¢’est faux, on pose j = min{i | a; # b;}. Par soustraction, on a
0= (aj — bj)(l‘ — JZ‘())J + mgzo ((IL' — .TO)J) .

En divisant par (z — x0)’ pour x # xo, on obtient 0 = a; —b; + o (1) — a; — b; = 0. Contradiction. ~ [J
T—T0 T—T0

2

Remarque 2.1.3. On peut montrer en adaptant la preuve ci-dessus que si f(z) = ag + a1(x — xg) + az(x — x0)” +

oot an(zr—20)"+ o ((z—x0)"), alors
T—T0

f(x) ~ aj(x—x0), ot j = min{i | a; # 0}.

Tr—xTQ
Par contre, si tous les termes du DL,, sont nuls, on ne peut pas en déduire d’équivalent de f en xq.
Remarques 2.1.4.
e On a les équivalences immédiates :

faunDLgenzy <= 3dag€R, f(z)=ar+ o (1),
T—rT0

— f(z) — ayp,
T—xQ
<= f estcontinue en xg et f(xo) = ap.
e De plus :
faunDLyenzy <= dap,a1 €R, f(x) =ap+ai(x —z9)+ o (x—x),

T—T0

<= f est dérivable (et donc continue!) en zq et f(zo) = ag et f'(xzo) = ay.

e D’apres la formule de Taylor-Young|1.0.3} si f est de classe C™ sur un voisinage de z, alors f admet un DL,
®) (x0)

en xg avec ap = X

r—x 2
flx) = ﬂm%+f@w@—$®+f%%%2ﬂ)

bt 1) T (@ ).

T—rT0

e Pour n > 2,1l existe des fonctions admettant un DL, en zg mais qui ne sont pas n fois dérivables en xy, comme
le montre I’exemple suivant avec n = 2 et zg = 0.

Exemple 2.1.5. On considere la fonction définie par

1
fz) = 23 sin (:ﬁ) six # 0,
0 sixz =0.

1 1
Onapourz # 0, f(r) = xsin <2> z? = oo(mQ) car z sin <2> tend vers 0 en 0. Donc f admet un DLy en 0
x z— x

avec ag = a1 = ag = 0.
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Néanmoins, on sait que f est dérivable sur R \ {0} par les opérations usuelles et on a

Vo #0, f'(z) = 32?sin (;2) — 2cos (;2) .

Quand = — 0, le premier terme tend vers 0 et le second terme n’a pas de limite. On en déduit que f’(x) n’admet
pas de limite quand z tend vers 0, donc que f’ n’est pas continue en 0. A fortiori, f' n’est pas dérivable en 0 et
donc en particulier, la dérivée seconde en 0 n’existe pas.

2.2 Développements limités usuels

Dans cette section, on donne les développements limités a tout ordre des fonctions usuelles au point o = 0.
Ces DL sont a connaitre par ceeur !

Proposition 2.2.1. Pour tout n € N :

2 3 n
X X X
] eF =1 ror LY n
R T TR )
2 4 6 .8 n
T Tt 2n+1
Zocose=1=gr g —ar Tar T O g L)
3 .5 7 2n+1
mr=p— 2 Y T Lt n+2
3. sinz==x 3 + I +-- 4+ (-1 Gn 1) +zgo(a: ),
—1 —1...(a—(n—-1
4. VaeR,(1+x)a:1+aa:+M:L‘2+---+a(a Jo(la=(n ))1‘”—1— o (z"),
2 n! z—0
1
5. — =1l+az+a®+23+-+a2"+ o (z"),
1—=x z—0
1 _ 1 _ 2 3 n,.n n
T A
2 3 .4 n
T TN RS n
7. In(l+z)=2 5+ 3 1 +---+ (-1 - —I—xgo(x ).

Remarque 2.2.2. On retrouve la formule : Vz € R, €' = cos(x) + i sin(z).

2.3 Opérations sur les développements limités
Proposition 2.3.1. Soient f et g admettant un DL,, en x. Alors :
VA € R, Af + g,

f9,
Vp € N, [P,

= si g ne s’annule pas,

AN

fogsif estdéfinie sur g(I),

admettent un DL,, en x.

Exemples 2.3.2.

2 ) 13
o c +1—x 3+3m—|—2$+6$ +mgo($)’

)
o cos(z)V1i+z=1+ T 2224 o (z?),
2 8 z—0
3
x 2
=+ =2+ o (2°),
z—0

t -
e tan(x) =z + 5 T 15
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. x2
. esmm:1+x+?+ o (%),

x—0

2 2
o \/l—i-cosx:\f—\/;; + 00(x3).
T—r

Proposition 2.3.3 (Primitivation de DL). Soient f : I — R une fonction réelle et xy € 1. Si

f(x) =ag+ a1(x — o) + az(x — 930)2 + -t ap(z —xo)" +m—0>x0 ((x —x0)"),

alors son unique primitive s’annulant en x satisfait

T T — 2 T — 3 T — 1 n+1
F(x):/Eof(t)dt:ao(x_xo)Jral( 2o) tayl 30) +"'+a"(n+0)1+zf’>m0(($_$0)n+l)'

Remarque 2.3.4. Attention, cette proposition assure que les DL peuvent se primitiver, mais il n’est pas possible de

. . . 1
dériver des DL, comme le montre I’exemple de la fonction = — 2 sin <2) .
z

Démonstration. On observe d’abord que la fonction a(z — xo)k a pour unique primitive s’annulant en zg la
k+1
) T —x
fonction ay ( 0)
k+1
Il suffit donc de voir que si g(x) = o ((x — xp)"), alors

Tr—x0

G(x) = /ﬂﬁ g(t)dt = o ((1: - xo)”+1)

0 T—T0
On a g(t) = r(t)(t — xo)"™ ou r(t) tend vers 0 en 0. Donc pour tout € > 0, il existe § > 0 tel que |t — xg| < §
implique |r(t)| < e.
Fixons un £ > 0 arbitraire, et soit § associé par ce qui précede. On a alors, Vz € Jxg — J, 29 + 0],

/x g(t)dt / ")t — xo)"dt‘

0

|G(z)| =

< [ rtolie - aola

0

x
< / elz — zo|"dt car |t — x| < |x — 20| <6
zo

€T
< €|x—x0]"/ ldt = e|a — xo|" L.
X

0

G G
Ainsi Ve > 0, 36 > 0 tel que si [z — x| < 0, alors i < €. Cela montre que & tend vers 0
(x — xg)nHL (x — xo)nH!
quand x tend vers z, ¢’est-a-dire que G(z) = o ((z — xo)”+1). O
T—rT0
- 22t
Exemple 2.3.5. arctan(x) =z — 3 + 5 + -4 (=" 1 + mgo(x%“).

Remarque 2.3.6. On se contente dans bien des exercices de considérer les développements limités en 0. Pour le cas
général, on peut toujours s’y ramener en posant y = x — xg (qui équivaut a x = xg + y). On a bien y — O si et
seulement si x — x¢. Il faut alors exprimer f en fonction de y, faire le DL en y — 0 puis revenir a la variable «.
Remarque 2.3.7. En voyant les formules des développements limités a tout ordre des fonctions usuelles, on peu
Iégitimement se demander si la suite des approximations qu’ils fournissent converge vers la fonction. Plus précise-
ment,

n—-4o00

sivn e N, f(z) = g apx® + oo(a:”), a-t-on f(z) = lim E apz®? (17.1)
T—
k=0 k=0
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On observe que c’est toujours vrai pour x = (0, mais que c’est faux en général pour x # 0, comme le montre
_1
I’exemple de la fonction x — e =2 siz # 0,0en 0.

Par contre, la réponse a la question (17.1)) est oui dans les cas suivants :

e pour tout z € R pour les fonctions classiques exp, cos, sin,

1
e pour tout x € | — 1, 1] pour les fonctions (1 + z)* ol @ ¢ Net 1 ,

e pour tout x € | — 1, 1] pour In(1 + x).

Les fonctions jouissant de cette propriété pour un intervalle | — R, R[ sont dites « développables en séries
+oo

entieres », et le plus grand tel R est appelé rayon de convergence de la série Z arz”. On notera que le contre-
k=0

_1 R .
exemple f : 2 — e~ 22 est quand méme une fonction de classe C'*° sur R.

3 Utilisations des DL

Voici quelques exemples d’utilisation des DL. Il y en a bien d’autres !

3.1 Calcul de limites et d’équivalents

1 1
— —. Pour cela, on calcule un DL3 en O :

On se propose de montrer que m T 203

1 1 1 1 1
T2 2 2 T2 2 2
(sinx) x (x_%s+ o (:c4)> x xQ( _:%2+ o ($3)> x

z—0 x—0

1 1 1 z?
= = —1|l==(1+= -1
2 \1-% 4 o (29) x2< T3 %) )

x—0

Exercice 3.1.1. Déterminer un équivalent en 0 de sin osh — sh o sin.

3.2 Position d’une courbe par rapport a sa tangente

On se propose de donner la tangente en 0 et localement la position de la courbe par rapport a cette tangente
5r — a3
3+a2’

On rappelle que 1’équation de la droite tangente & f en xg esty = f(xo) + f'(x0)(x — z0), donnée par un DL
en xro

pour la fonction f(x) =

f(@) = f(wo) + f'(xo)(z —x0) + o0 (2 —x0).

T—TQ

Pour déterminer la position de la courbe par rapport a sa tangente, il faut regarder le premier terme de degré
> 2 non nul dans les DL de f en xg. On faitun DL3 en O :

5z — x° 1 1 1 x2
f(SU):m = (5$$3)XXH§:(5$$3)X3X (13+x9>0(1:3))
1 5 3 3 4) _ 9 8 3 4
= 3 (53; 3% -2 —i—xgo(x )) =32~ 5% —i—wgo(x ).
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. X S 5 .
On en déduit que la tangente a f en 0 a pour équation y = gx. De plus, la différence entre la courbe et la tangente

est 5 8
— — ~N  — 3
f@) =gz~ =g

5 8
On en déduit qu’il existe un voisinage de 0 sur lequel f(x) — gaz a méme signe que —§:v3, soit (cf. la figure|17.1) :

5
siz >0, alors f(z) < gx, donc le graphe de f est en dessous de la tangente,
. 5
siz <0, alors f(x) > gac, donc le graphe de f est en dessus de la tangente.
5
yp Y7 3%
f(x)
x
.. ) 5z — a3 . 5
FIGURE 17.1 — Position relative de f(z) = 32 en rouge par rapport a sa tangente y = gl’ en 0.
x

3.3 Approximation locale de fonctions réciproques

On se propose de donner des solutions approchées de 1’équation ze” = y pour x,y proches de 0. Plus préci-
sément, on va calculer un DL3 de la fonction réciproque de f(z) = ze®’.

Il faut d’abord poser plus précisément le probléme. On considére la fonction f(z) = ze” . Elle est de classe
C™ par composition et produit de fonctions C*°. Sa dérivée est Vo € R, f'(z) = (22% + 1)6‘”2 > 0. Donc f est
strictement croissante sur R. De plus, on a par opérations usuelles sur les limites :

mgl—ir-loo f(x) =400 et zll}r}l@f(:t) = —o0.
La fonction f étant aussi continue, le théoréme de la bijection réciproque vu au premier semestre assure que
f : R — R est bijective, et que sa bijection réciproque f~! : R — R, ¢’est-a-dire ’unique fonction telle que I’on
ait
o,y ER, f(z) =ze” =y = [T (y) ==,

< g _ . . . . 2 . — . .
(c’est-a-dire que f~! (y) est 'unique solution de I’équation xe® = y) est aussi une bijection croissante continue.
De plus, comme f’ ne s’annule pas sur R, la réciproque f ! est aussi dérivable sur R et on a :

1

) .

vyeR, (fY) ()
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En fait, la fonction f~! est de classe C'*° sur R. Pour le justifier, on montre par récurrence que Vn € N, f~!
est de classe C". L'initialisation pour n = 0 est vraie d’aprés le théoreme de la bijection réciproque. Supposons
par récurrence que f ! est de classe C™. On sait que f’ est de classe C™ (en fait de classe C™ car f elle-méme
est de classe C™°) et ne s’annule pas sur R. La formule donnant la dérivée de la réciproque assure alors par
composition et inversion que ( f *1)’ est de classe C™, c’est-a-dire que f ! est de classe C™ "1, assurant I’hérédité
de notre récurrence.

La formule de Taylor-Young nous assure alors que f ! admet un DL, 4 tout ordre n € N, et ceci en tout
point ¢y € R. Notons ag, ..., a3 les coefficients du DL3 en 0, c’est-a-dire

FHy) = ao + a1y + asy® + azy® + ygo(y?’)-

On doit maintenant identifier les valeurs numériques de ces coefficients. Pour cela, on utilise 1’égalité bien
_ — 2 2 . e
conmue Vz € R, z = f~lo f(z) = f1(xe”). Pour y = ze® — 0, on obtient, en notant 1’équivalent
T—
2 . 2
ze®™ ~ z%etle DL de I'exponentielle e*” = 1+ 22 + o (2°), que
z—0 z—0

r=f1ze") = ap+ a1ze®” + agae®®” + azaded” + 2, (xge?’“Z)
x
= ag+az(l+ 2?) 4 agz® + azz® + o (23)
z—0
= ap+ a1z +asx® + (a1 +az)z® + o (2%).
z—0

Par unicité du DL3 de la fonction z, il vient :

ag — 0 ag — 0
a)p = 1 a]p = 1
ag = 0 a9 = 0
a1 +az =0 az = —1.
Finalement :
) =y =y’ + o ().
y—0
Pour une résolution de 1’équation explicite ze” = 0,03 = 3.1072 = 7, nous obtenons une approximation

Tapprox = Y — y° = 3.107% —27.107% = 0,029973. Une calculatrice donne = = f~*(y) = 0,029973060571. ...

4 Développements asymptotiques

11 est aussi naturel de chercher la position d’une courbe par rapport a une asymptote, ou de vouloir résoudre
z . 2 ~ ~ . . . . . .
I’équation ze® = y pour x,y trés grands, c’est-a-dire au voisinage de +oo. Pour cela, on introduit la notion
suivante :

Définition 4.0.1. Soit 79 € R U {—o0, +00}. Supposons que

f(@) = wi () +uz(®) + - +un(z) + 0 (un(x)), (17.3)
T—T0
avecVl <i<n—1, uig1(z) = o (ui(x)).On dit alors que (17.3) est un développement asymptotique a n
Tr—TQ

termes de f(z).

La notion de développement asymptotique généralise celle de développement limité. Certaines fonctions tres
simples n’ont presque pas de DL, mais ont de bons développements asymptotiques. Par exemple, la fonction sin v/z
n’admet pas de DL en O (elle n’y est pas dérivable), mais on a :

3 5 7 241
. 1 oxz w2 X2 n X2 2n+1
Vi€ N, sin Vi =k — b = T+ () g o (7).
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Définition 4.0.2. S’il existe a, b deux réels tels que f(x) — (ax + b) = 0, alors on dit que la droite d’équation
T—r+00

y = ax + b est asymptote au graphe de f en +o0.

Application 4.0.3 (Position d’une courbe par rapport a une droite asymptote). On se propose de montrer que la

. [x—1 : . . . :
fonction f(z) = = 1 admet une droite asymptote en +oo et de déterminer la position relative de la courbe
x
et cette asymptote.
On va montrer que

1
Ce n’est pas un DL, car x — +o00. Pour pouvoir utiliser la puissance de calcul des DL, on pose y = —. On a
x

y — 07 si et seulement si x — +00. On calcule :

(1-y) (1 —y+yi ygo(y2)>

1 1
= —y+y2=\/1—2y+2y2+ o (y?)
Y y— Y y—0

1 Y
2
Al 2 o —-_14Z 0 .

z 22

La troisieme ligne a été obtenue en utilisant v1 + 2z = 1+ 57 8

+ o (2% avecz = —2y+2y*+ o (y*) — 0.
z—0 y—0 y—0
En revenant a la variable z, on conclut :

f@)=z—14+—+ o (1>

2r  z—+oo \ x

1 1
On en déduit que f(z) — (x—1) = % + 2o (x) R 0, c’est-a-dire que la droite d’équationy = z — 1

est asymptote au graphe de la fonction f. De plus, comme 2 > 0 quand x — +00, on en déduit qu’il existe un
x
voisinage de +oo sur lequel le graphe de f est au-dessus de I’asymptote (voir figure [17.2)).

Application 4.0.4 (Développement asymptotique de fonctions réciproques au voisinage de +00). On se propose de
donner une bonne estimation de f ! (y) quand y — 400 au moyen de fonctions usuelles.

On commence par déterminer un équivalent en +oco de f~'(y). Ona

y:acegﬁ2 — lny:ln(x)+x2<:>m:\/m
o e o (1) i B

X

On en déduit que

) ~ iy

Yy—>+0o0
Cet équivalent est tres intéressant en lui-mé&me, mais on voudrait étre plus précis, c’est-a-dire estimer 1’écart entre
ces deux fonctions (I’erreur). On calcule en réinjectant la ligne précédente

P - Ving = o ayf14 20

_ . Inz n Inx
-t 222 wﬁo—&-oo x2

Inz Inx
= —+ o — ~ ——
2z z—+oo \ T z—+oo  2x
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r—1

FIGURE 17.2 — Position relative de f(z) = x en rouge par rapport a son asymptote y = x — 1 en +o0.

+1

. e 2 Inz . N .
a la seconde ligne, on a utilisé vV1+ 2z =1+ -+ o (z)avecz = —~ — 0. Reste a revenir a la variable y
2 z—0 22 400

dans I’équivalent.
Onsaitdéjaquez = f1(y) ~ Iny. Donc

Yy—r—+00

Yy—+00

= ln\/lny—i—ln<1—|— A (1))2111 Iny + o (Inv/Iny) ~y—ioo In/Iny.
Yy e} Yy——+00

Inz = 1nf—1(y)=1n< lny—i—yﬁ%oo(\/@)):ln(\/lniy(l—i— 0 (1)))

(On rappelle qu’on ne peut pas en général composer des équivalents par une fonction, d’ou les deux lignes de calcul
précédent. C’est en fait possible avec la fonction In, pourvu que les équivalents auxquels on 1’applique ne tendent
pas vers 1) Comme les équivalents s’inversent et se multiplient, on en déduit que

1 B Inz  Infl(y) In+/Iny
fTy) - vihy=2—+/Inf(x) ~ _%__Wy%ﬁroo_Qm'

T—r-+00

On conclut que :

fHy) =

\/1— InIny n In+/Iny
ny— 0 .
Y 2vIny  y—=+oo \ 2¢/Iny
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Chapitre 18

Probabilités

On développe dans ce chapitre les premieres notions d’une partie des mathématiques que nous avions laissée
de c6té jusqu’a maintenant : la théorie des probabilités.

1 Expériences aléatoires et univers

La théorie des probabilités, ou plus généralement I’étude du hasard, est ancienne, mais sa mathématisation est
relativement récente : elle est due a Andrei Kolmogorov, en 1933.

Définition 1.0.1. Une expérience aléatoire est une expérience dont on ne peut pas connaitre le résultat a 1’avance.
Exemple 1.0.2. Lancer de dés, jeu de pile ou face...

Définition 1.0.3. Etant donné une expérience aléatoire, on appelle univers 1’ensemble des résultats possibles (éga-
lement appelés issues ou observables.
L’univers est en général noté (2, et les résultats sont notés w.

Exemple 1.0.4. L’ univers d’un lancer de dé est I’ensemble 2 = {1,2,3,4,5,6}.
L’univers d’un jeu de pile ou face est I’ensemble 2 = {pile, face}.

Remarques 1.0.5. e Les résultats sont définis comme les éléments de €). Leur nature peut varier selon le contexte :
nombres, lettres, assertions...

e On se limitera dans ce chapitre au cas ol I’univers est un ensemble fini, donc de la forme Q = {w1,...,w,} ol
n € N,

Définition 1.0.6. Un événement est une partie (c’est-a-dire un sous-ensemble) de 2. L’ensemble des événements
est donc P(£2). Parmi ces événements :

. L’événement €2 est appelé événement certain,

. L’événement () est appelé événement impossible,

1

2

3. Un singleton (de la forme {w;}) est appelé événement élémentaire,

4. Si A € P(Q), 'événement A = Q \ A est I'événement contraire de A,
5

. Deux événements A et B tels que A N B = () sont dits incompatibles.

Définition 1.0.7. Un systéme complet d’événements (A;);cr est une partition de €2, c’est-a-dire :

UAai=Q et Vi#j AinA;=0.
el
On autorise certains A; a étre vides.

Exemple 1.0.8. VA € P(£2), 1a famille (A4, A) est un systeme complet d’événements.
La famille des événements élémentaires est un systeme complet d’événements.
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2 Espaces probabilisés

Définition 2.0.1. Etant donné un univers €2, une probabilité P sur §) est une application
b [ PO > [01]
' A — P(A)
telle que
P(Q) =1 et VA, B incompatibles, P(AU B) =P(A) + P(B).
On dit alors que (2, P) est un espace probabilisé.

Proposition 2.0.2 (Caractérisation par les probabilités élémentaires). Soient Q@ = {wi1,...,wn} un univers et
(p1,...,0n) €10,1]" tel que p1 + ... + pn = 1. Il existe alors une unique probabilité P sur ) telle que :

Vi € ﬂl,nﬂ, ]P’({wl}) = Pp;.

Remarque 2.0.3. Avec ces notations, on a: VA € P(Q2), P(A4) = Z Di-
w; EA
Dans le cas particulier ou tous les p; sont égaux, la probabilité est dite uniforme. On a alors :

. 1 1 _ Card(4)
VZG [[1,”]], pz—ﬁ—m, et VAGP(Q), P(A)—icard(g)

Proposition 2.0.4 (Propriétés des probabilités). Soit (2, P) un espace probabilisé.
1. VA € P(Q), P(A) = 1 — P(A),

2. P(0) =0,

3. Y(A,B) € P(Q)?, AC B = P(A) < P(B) (on dit que PP est croissante),

4. Y(A,B) € P(Q)?, P(AUB) = P(A) + P(B) — P(AN B),

5. V(Ai)ier € P()', P (U Ai) <) P4,
iel i€l
Proposition 2.0.5. Si (A;);cs est un systéeme complet d’événements, alors Z P(4;) = 1.
iel
3 Probabilités conditionnelles

Considérons I’expérience suivante : on tire, successivement et sans remise, deux boules d’une urne contenant
7 boules blanches et 3 boules noires. Sachant que la premiere boule est blanche, quelle est la probabilité que la
deuxieme le soit aussi?

Lorsqu’une information du type « I’événement B C P(£2) est réalisé » est apportée a une expérience aléatoire,
I’univers €2 de celle-ci se réduit a B. Si {2 est muni d’une probabilité P, il faut alors renormaliser celle-ci :

Définition 3.0.1. Avec les notations ci-dessus, et a condition que P(B) > 0, la probabilité conditionnelle a B est
I’application Pp définie sur P(€2) par :

P(AN B)

VA€ P(Q), Pp(A)= =

Théoreme 3.0.2. C’est une probabilité sur ().

Remarque 3.0.3.
e Si A et B sont incompatibles, alors Pg(A) = 0.
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e On note parfois P(- - - | B), et on appelle probabilité sachant B, 1’application Pp.

Cette notion nous permet en particulier de calculer des probabilités d’intersections d’événements :

Proposition 3.0.4 (Formule des probabilités composées). Soit (2, IP) un espace probabilisé.
1. Soient A, B dans P(2), avec P(B) > 0. Alors :

P(ANB) =Pp(A) x P(B).
2. Plus généralement : soit (A;)1<i<n dans P(Q)" tel que Vk € [1,n], P(A; N...N Ag) > 0. Alors :
P(A1N...NA,) =P(A1) x Pa,(A2) X ... X Pajn. na,_, (An).
Exemple 3.0.5. Probabilité qu’en tirant une par une les cartes d’un paquet de 32, le premier as sorte au deuxie¢me,

puis au troisieme tirage.

Remarque 3.0.6. Ce cas de figure peut étre représenté par un arbre de probabilités, sur les branches duquel sont in-
diquées les probabilités conditionnelles. La formule des probabilités conditionnelles indique alors que la probabilité
d’un chemin dans I’arbre est le produit des probabilités des branches de ce chemin.

Il est également possible d’utiliser les probabilités conditionnelles pour faire des disjonctions de cas :

Proposition 3.0.7 (Formule des probabilités totales). Soit (B;);cr un systéeme complet d’événements. Soit A un
événement, alors :

P(A) =Y P(ANB;) =Y Pp,(AP(B).

icl icl
Dans le cas particulier d’un systéme complet de la forme (B, B), on a donc :
P(A) = Pp(A)P(B) + Pg(A)P(B).

Exemple 3.0.8. Probleme de Monty Hall : on décompose la probabilité de I’événement GG « le joueur gagne en
changeant de porte » selon le systeme (B, B) ou B est I’événement « le joueur a choisi la bonne porte du premier
coup ».

Remarque 3.0.9. Dans I’arbre des probabilités, la formule des probabilités totales indique que la probabilité d’un
événement est la somme des probabilités des chemins qui y menent.

Enfin, la célebre formule suivante permet d’échanger les événements dans une probabilité conditionnelle :
Proposition 3.0.10 (Formule de Bayes). Si P(A) > 0 et P(B) > 0, alors :

Pp(A)P(B)

Pa(B) = 5

Exemple 3.0.11. Dans une population, une maladie touche une personne sur 10 000. On dispose d’un test de
détection qui, si une personne est malade, est positif dans 99% des cas, et qui, si une personne n’est pas malade, est
positif dans 0, 1% des cas. Une personne est testée positive. Quelle est la probabilité pour qu’elle soit malade ?

A contrario, la réalisation d’un événement peut ne pas avoir d’influence sur la probabilité d’un autre événement.
On parle alors d’événements indépendants.

4 Evénements indépendants

Si deux événements A et B ont une probabilité non nulle, A est indépendant de B si Pp(A) = P(A), auquel

cas P(AN B) = P(A)P(B). On a alors P4(B) = AN B)

F(A) = IP(B), donc B est également indépendant de A

Plus généralement, on dit donc :
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Définition 4.0.1. Soient A et B deux événements d’un univers probabilisé (€2, P). On dit que A et B sont indépen-
dants si
P(ANB) =P(A)P(B).

Exemple 4.0.2. Lors du tirage d’un dé, on considere A =« le résultat est < 4 », B =«le résultat est pair » et
C' =«le résultat est < 3.

Remarque 4.0.3. L’indépendance de deux événements... dépend de la probabilité considérée! En particulier, si
A et B sont indépendants pour une probabilité P conditionnelle a un événement C', on parle d’indépendance
conditionnelle a C.

Exemple 4.0.4. Dans I’usine de montres A, une montre sur 10 est défectueuse. Dans 1’usine B, c¢’est une sur 50. Un
horloger recgoit une livraison sans mention de 1’usine. La premiere montre est défectueuse. Quelle est la probabilité
que la deuxieme le soit ?

Proposition 4.0.5. Soient A et B deux événements. On a :

(A et B sont indépendants) < (Aet B sont indépendants)
< (Aet B sont indépendants)
< (A et B sont indépendants).

La notion suivante généralise la notion d’événements indépendants :

Définition 4.0.6. Soit (A;);c; une famille d’événements. On dit que les événements A; sont mutuellement indé-
pendants si :

vicI, Pl (4] =][PA4,)).
jeJ jeJ
Exemple 4.0.7. Dans un jeu de cartes sans figures, les événements A : « on pioche un carreau », B : « on pioche
une carte paire », C' : « on pioche une carte < 6 » sont mutuellement indépendants.

Remarque 4.0.8. Attention, ce sont bien routes les sous-familles de la famille (A;);er qui doivent vérifier cette
propriété. Considérons par exemple trois lancers de pi¢ce successifs, et notons A 1’événement « la premiére picce
donne pile », B le méme événement, et C' I’événement « on obtient au moins deux face ». Alors P(ANBNC) =

3= P(A)P(B)P(C), mais les événements A et B ne sont évidemment pas indépendants.

Proposition 4.0.9. Des événements mutuellement indépendants sont deux a deux indépendants.
Démonstration. 11 suffit de considérer les sous-familles a deux éléments. 0

Remarque 4.0.10. Attention, la réciproque est fausse ! Considérons par exemple un lancer de deux dés, et notons
A 1’événement « le premier dé donne un résultat pair », B I’événement « le second dé donne un résultat impair » et

C I’événement « un dé donne un résultat pair et 1’autre un résultat impair ». Alors P(AN B) = i= P(A)P(B) et

de méme pour (A4,C) et (B,C), maisP(ANBNC) = % # P(A)P(B)P(C).
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Chapitre 19

Dimension

On revient dans ce chapitre sur les objets vus en algebre linéaire, en les regardant sous I’angle d’une nouvelle
notion : la dimension. Dans tout le chapitre, on notera K = R ou C.

1 Dimension d’un espace vectoriel

La notion de dimension d’un espace peut sembler intuitive : une droite est de dimension 1, un plan est de
dimension 2, R3 est de dimension 3... Dans le cadre des espaces vectoriels, on va construire cette notion en étudiant
la structure des familles de vecteurs.

Soit E' un K-espace vectoriel.

1.1 Définition

Définition 1.1.1. On dit que E est de dimension finie si F admet une famille (de vecteurs) génératrice finie (c’est-
a-dire dont le nombre d’éléments est fini). Dans le cas contraire, on dit qu’il est de dimension infinie.

Exemple 1.1.2. Les espaces K", M,, ,(K), K, [X] sont de dimension finie.
L’espace K[X] est de dimension infinie. On verra qu’il en est de méme pour K et F(R, K).

On suppose a présent que E est de dimension finie.

On a déja vu qu’une famille génératrice conserve cette propriété si on lui rajoute des vecteurs ; mais qu’elle peut
perdre cette propriété si on lui en enleve. Inversement, une famille libre conserve cette propriété si on lui enleve
des vecteurs ; mais elle peut perdre cette propriété si on lui en rajoute. On a en fait :

Proposition 1.1.3. Soit G une famille génératrice finie de E et soit F une famille libre de vecteurs de E. Alors F
est finie, et Card(F) < Card(G).

Démonstration. Notons n = Card(G). Une famille de n + 1 vecteurs est alors nécessairement liée. En effet, le
systeme linéaire associé a sa liberté, écrit selon les vecteurs de G, est un systéme de n équations a n + 1 inconnues,
donc comporte un parametre. O

Remarque 1.1.4. Par conséquent, toute famille libre d’un espace vectoriel de dimension finie est finie. En particulier,
KN et (R, K) admettent des familles libres infinies, donc sont de dimension infinie.

Admettons temporairement 1’existence des bases des espaces vectoriels de dimension finie. On a alors directe-
ment :

Théoréme 1.1.5. Toutes les bases d’un espace vectoriel de dimension finie ont méme cardinal.

Démonstration. Soient 3; et 52 deux bases. D’apres la premiére proposition du chapitre, Card(f;) < Card(f2)
et Card(f2) < Card(f;), donc Card(S;) = Card(f2). O
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Remarque 1.1.6. Le cardinal d’une base de E ne dépend donc pas de la base considérée : il ne dépend que de
I’espace vectoriel E. On dit que ce nombre est un invariant d’espace vectoriel, et c’est ce nombre qui est appelé
dimension :

Définition 1.1.7. On appelle dimension de E le cardinal d’une base de E. C’est un entier naturel, que 1’on note
dim F.

Exemple 1.1.8. dimK" = n, dim M,, ,(K) = np, dimK,[X] =n + 1.
En tant que R-espace vectoriel, dim C = 2; en tant que C-espace vectoriel, dim C = 1. On note alors dimg C = 2

etdime C = 1. Plus généralement, s’il y a risque de confusion, on note dimyg £ la dimension du K-espace vectoriel
E.

Définition 1.1.9. Tout espace vectoriel de dimension 1 est appelé une droite ; tout espace vectoriel de dimension 2
est appelé un plan.

Il reste a montrer 1’existence des bases que nous avons supposée. Pour cela, examinons la « frontiére » entre
familles libres et familles génératrices. On a vu que les familles satisfaisant ces deux propriétés sont des bases de
E. Les théorémes suivants apportent alors une réponse a notre question :

Théoreme 1.1.10 (Théoreme de la base incomplete). Toute famille libre de vecteurs de E peut étre complétée en
une base de E.

Démonstration. On considere une famille libre F et une famille génératrice G. La complétion libre maximale de
F avec des vecteurs de G est alors génératrice de Vect(G) = E. O

Théoreme 1.1.11 (Théoreme de la base extraite). De toute famille génératrice de F peut étre extraite une base de
E.

Démonstration. La famille formée par un vecteur non nul de cette famille est libre. On lui applique alors 1’algo-
rithme de la base incompléte. 0

Corollaire 1.1.12. Tout espace vectoriel de dimension finie admet une base.

1.2 Propriétés fondamentales

On considere a présent que E est un espace vectoriel de dimension n € N. De la construction effectuée ci-
dessus, on peut tirer les premieres propriétés de la notion de dimension, qui en font un outil trés efficace en algebre
linéaire :

Proposition 1.2.1. Soit G une famille génératrice de E. Alors Card(G) > n.
Soit F une famille libre de E. Alors Card(F) < n.

Théoreme 1.2.2. Soit F une famille de n vecteurs de E. Alors :

(F estlibre) < (F est génératrice de E) < (F est une base de E).

2 Dimension et sous-espaces vectoriels

Rappelons qu’un sous-espace vectoriel est lui-m&me un espace vectoriel, donc on peut lui appliquer la notion
de dimension.
On considere toujours un espace vectoriel £ de dimension n € N.

Théoreme 2.0.1. Soit F' un sous-espace vectoriel de E. Alors I est de dimension finie, et dim F' < dim E, avec
égalité si et seulement si F' = F.
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Démonstration. Soit F une famille libre maximale de F' (c’est aussi une famille libre de F/, donc son cardinal est
< n). Elle est alors génératrice de F. O

Remarque 2.0.2. En particulier, dim({0g}) = 0.

On a vu qu’étant donnés deux sous-espaces supplémentaires F' et G de F, 1a réunion d’une base de F' et d’une
base de GG est une base de F (dite adaptée a F' et G). On a donc directement :

Proposition 2.0.3. Soient F et G deux sous-espaces supplémentaires de E. Alors dim E = dim F' 4+ dim G.

Le cas général de la dimension d’'une somme de sous-espaces vectoriels est donné par la célebre formule
suivante :

Proposition 2.0.4 (Formule de Grassmann). Soient F' et G deux sous-espaces vectoriels de E. Alors :
dim(F 4+ G) =dim F + dim G — dim(F N G).
Démonstration. On complete une base de F' N G en une base de F' et une base de G. O

Remarque 2.0.5. Par conséquent, deux sous-espaces F' et G sont supplémentaires dans F si et seulement si (F' N
G ={0g}etdim F + dim G = dim E).

3 Rang

Comme dans le premier chapitre d’algebre linéaire, on reformule les résultats écrits du point de vue des sous-
espaces vectoriels (en I’occurrence les propriétés de la dimension), en les adaptant aux familles de vecteurs, puis
aux applications linéaires. La dimension est alors appelée rang.

3.1 Rang d’une famille de vecteurs

Définition 3.1.1. On appelle rang d’une famille de vecteurs F la dimension du sous-espace vectoriel engendré par
F, eton note :
rg(F) = dim (Vect(F)) .

Proposition 3.1.2. (rg(F) = Card(F)) < (F est libre).

3.2 Rang d’une application linéaire

Soient E et F' deux espaces vectoriels de dimension finie, et soit f € L(E, F') une application linéaire de E
dans F. Etant donné 3 = (ey, . .., e,) une base de F, on a vu que f est caractérisée par f(3) = (f ( 1)y, f(en)).
On appelle alors rang de f le rang de la famille f(3), c¢’est-a-dire la dimension de Vect (f(e1), ..., f(e )) Or cet
espace vectoriel est exactement 1’espace image de f, donc :

Définition 3.2.1. On appelle rang de f la dimension de Im(f), et on note :
rg(f) = dim (Im(f)) .
De la définition du rang, on tire directement les deux propriétés suivantes :
Proposition 3.2.2. rg(f) < min (dim E, dim F)).

Proposition 3.2.3.
o (f estinjective) < (rg(f) = dim E),
o (f est surjective) < (rg(f) = dim F).

135



Remarque 3.2.4. Par conséquent, il ne peut exister d’applications linéaires bijectives (isomorphismes) entre deux
espaces vectoriels que s’ils sont de méme dimension! On dit alors que ces espaces sont isomorphes. De plus, et
encore d’apres la propriété précédente :

Proposition 3.2.5. Soient E et F' deux espaces vectoriels de méme dimensionn € N, et f € L(E, F). Alors :
(f est injective) < (f est surjective) < (f est bijective).

R} — R?
(xayvz) = (2.1‘ Y Y- 22,.%’ - Z)
rg(f) = 2. Considérons a présent les modifications suivantes de f :

Considérons I’application linéaire f : { . Alors dimKer(f) = 1 et

R* — R3 .
oPourg.{ (@ 2t) o (20— y— 222 — 2) ,onadimKer(g) =2etrg(g) =2,
R} — R* :
oPourh.{ (.02) = (20 —yy— 250 — 23— 2) ,onadimKer(h) =1etrg(h) = 2.

Plus généralement, les dimensions de ces espaces sont liées par la formule suivante, particulierement utile :

Théoréme 3.2.6 (Théoreme du rang). Soient E et F' deux espaces vectoriels de dimension finie, et f € L(E, F).
Alors :
dim Ker(f) +rg(f) = dim E.

Démonstration. Soient F une base de Ker(f) et 7' une famille d’antécédents d’une base de Im(f). Alors F U F’
est une base de . O

Remarque 3.2.7.

e Ce théoréme, utilisé sous la forme rg(f) = dim E —dim Ker( f), permet notamment de déterminer directement
la dimension de Im( f), et donc de simplifier I’étude de Im(f).

e Cette égalité sur les dimensions n’implique pas que Ker(f) et Im(f) sont supplémentaires - en général, ils
ne font méme pas partie du méme espace vectoriel ! Ces deux espaces peuvent étre supplémentaires (c’est par

. . , . L f R3[X] — Rs[X]
exemple le cas pour les projecteurs), mais ce n’est pas systématique : ainsi, pour f : P o pr ,

onaKer(f) =Im(f) = Ry[X].
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Chapitre 20

Représentation matricielle et déterminants

On décrit dans ce chapitre la représentation matricielle des vecteurs et des applications linéaires, qui, de par sa
simplicité et son efficacité, est la plus couramment utilisée.
Ceci nous permettra d’étendre la notion de déterminant, déja définie pour les matrices de taille 2, a I’ensemble des
matrices carrées.
Dans tout le chapitre, sauf mention contraire, on consideére un espace vectoriel E de dimension finie n sur K = R
ou C.

1 Représentation matricielle

1.1 Définition

Soient u un vecteur de E et B = (ey,...,e,) une base de F. Rappelons qu’il existe alors un et un seul
(A1y..., An) dans K™ tel que :
u=Aer+ ...+ Apen,

etque Ay, ..., A\, sontles coordonnées de u. Toute la théorie de la représentation matricielle repose sur cette notion.

Définition 1.1.1. La représentation matricielle, ou plus simplement la matrice, du vecteur u dans la base B, est la
matrice notée Mp(u) définie par :
A1

Remarque 1.1.2. Dans le cas d’un vecteur de K" dans la base canonique notamment, les coordonnées de u sont
égales a ses composantes. Il faut cependant toujours garder a 1’esprit qu’un vecteur et la matrice associée a celui-ci
sont des objets différents.

Définition 1.1.3. Soit 7 = (u1,...,u,) une famille de vecteurs de E. La matrice de F dans la base B est la
matrice notée Mp(F) définie par :

Mp(F) = (Mp(w1), . .., Mg(up)) € My p(K).
Exemple 1.1.4. Notamment, Mpz(B) = I,.
Proposition 1.1.5. (F est une base de E) < (Mp(F) est inversible).
Définition 1.1.6.

Soit F un espace vectoriel de dimension n et B = (eq,...,e,) une base de E.

Soit F' un espace vectoriel de dimension p et B’ = (e}, . .., e;,) une base de F.
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Soit f : E — F' une application linéaire.
La matrice de f depuis la base B3 vers la base BB’ est la matrice notée M g,( f) définie par :

ME(f) = Mp (f(B)) = (Mg/(f(e1)), ..., Mp(f(en))) € Mpn(K).

Exemple 1.1.7. Notamment, M5 (idg) = I,,.

Tout I’intérét de cette notion réside dans la formule suivante :
Proposition 1.1.8. Yu € E, My (f(u)) = M5 (f)Mp(u).
ainsi que dans la propriété suivante :
Proposition 1.1.9. Les applications Mg : E — M, 1(K) et M5, : L(E, F) — M, ,,(K) sont des isomorphismes.

Remarque 1.1.10. En particulier, dim £(E, F') = np.

1.2 Propriétés

Proposition 1.2.1. Soient E, F,G des espaces vectoriels de dimension finie et B, B, B" des bases de E, F,G
respectivement. Soient f € L(E,F) et g € L(F,G). Alors :

Mg (g0 f) = Mgn(9) Mg (/).
Démonstration. Soitw € E.Ona:

Mg:(g o f)Mp(u) = Mg (g o f(u)) = Mg (g(f(w))) = Mg (9) Mg (f(u)) = Mg (9) M (f) Mp(u).
Par bijectivité de Mp, onadonc : VX € M, 1(K), Mg, (gof)X = Mg,l, (9)ME (f)X, d ot la formule voulue. L[]
Proposition 1.2.2. Avec les notations précédentes, soit f € L(E, F') bijective. Alors M, g/( f) est inversible, et :

ME (57 = (M)
Démonstration. Ona f~! o f = idg, donc d’apres la proposition précédente :
ME (f~Y)ME(f) = ME(idg) = I,

donc Mg (f) est inversible, d’inverse Mg "(F7Y. O

2 Changements de bases

2.1 Matrices de passage

Définition 2.1.1. Soient B et By deux bases de E. La matrice de passage de 1a base 31 a la base B est la matrice
notée Pg 2 définie par :
1
Pg? = Mg, (By).

Exemple 2.1.2. Notamment, P§ = I,,.

Remarque 2.1.3. Cette dénomination est particulierement malheureuse, comme on peut le constater ci-apres.
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2.2 Formules de changement de base

Comme leur nom I’indique, les matrices de passage permettent de faire passer la matrice d’un vecteur dans une
base B; a la matrice de ce vecteur dans une base B,... mais la formule correspondante est assez contre-intuitive :

Proposition 2.2.1. Yu € E, P> Mg, (u) = Mg, (u).

A1
Démonstration. Notons By = (e1,...,e,) et Mp,(u) = | @ |.Alorsu = Aje; + ...+ Ayep, donc par isomor-
An
phisme :
A1
Mg, (u) = M Mg, (e1) + ...+ AMp, (en) = (Mg, (e1) -+ Mp,(en)) | | = P52 Mp,(u).
An
O
. By . 5.\ ' _ pB
Proposition 2.2.2. La matrice Pyg? est inversible, et <P312> = Pg.
On peut alors déterminer la formule de changement de base pour la matrice d’une application linéaire :
Proposition 2.2.3. Soit f : E — F. Alors :
B By 3 B B
ME(f) = PR ME (f)PE2.
Démonstration. Soit u dans E. D’une part, Mg, (f(u)) = Mg? (f)Mp,(u), et d’autre part :
2
B; B2 B By 4 B B
Mys,((u)) = Phy Mys,(f(u)) = Prf ME ()M, (u) = Prj ME! () PE2 Mg, ().
O

3 Rang d’une matrice

Vu la construction effectuée, les concepts utilisés dans 1’étude des applications linéaires peuvent €tre appliqués
aux matrices :

Définition 3.0.1. Soit M € M, ,,(K). Le noyau de M est le sous-espace vectoriel de M, 1 (K) défini par :
Ker M ={X € M, 1(K) | MX =0,.}.
L’image de M est le sous-espace vectoriel de M), 1 (K) défini par :
ImM={MX |X e M,1(K)}.

Remarque 3.0.2. Ces espaces peuvent étre naturellement identifiés au noyau et a I'image de I’application fys :
K" — K? canoniquement associée a M.

Définition 3.0.3. Le rang de M est la dimension de Im M : rg M = dim(Im M).

Remarque 3.0.4. Cette notion coincide avec le rang d’une matrice défini, dans le cadre de 1’étude des systemes
linéaires, comme le nombre de ses pivots ! Rappelons alors que :

VP € GL,(K), rg(PM) =rg(M) et rg(MT)=rg(M).

Théoréme 3.0.5 (Théoreme du rang matriciel). dim(Ker M) +rg M = n.
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4 Déterminant d’une matrice

4.1 Définition

Définition 4.1.1. Soit M une matrice dans M>(R) de colonnes C et Co, et soient u et v les vecteurs de R? dont
les matrices dans la base canonique sont respectivement C'; et Cy. Le déterminant de M est ’aire algébrique du
parallélogramme dirigé par u et v dans le plan R2. On a ainsi :

a b
det <c d>—ad—bc.

Proposition 4.1.2. L’application det : My(R) — R ainsi définie est linéaire et antisymétrique par rapport aux
colonnes de M. De plus, det(Iy) = 1 et :

(det M = 0) < (Les vecteurs u et v sont colinéaires).

Définition 4.1.3. Soit M une matrice dans M3(R) de colonnes C, Cs et Cs, et soient u, v et w les vecteurs de
R3 dont les matrices dans la base canonique sont respectivement C'1, Cy et Cs. Le déterminant de M est le volume
algébrique du parallélépipede dirigé par u, v et w dans I’espace R.

Proposition 4.1.4. L’application det : M3(R) — R ainsi définie est linéaire et antisymétrique par rapport aux
colonnes de M. De plus, det(I3) = 1et:

(det M =0) < (La famille (u,v,w) est liée).
Plus généralement, on peut montrer que :

Proposition 4.1.5. 1] existe une unique application det : M, (K) — K, appelée déterminant, telle que :
1. det est linéaire par rapport aux colonnes : ¥k € [1,n], ¥(Cy, Dx) € M, 1(K)?, Y(\, ) € K2,

det(Cr-+- (ACx + uDy) -+ - Cyp) = Adet(Cr -+ Cy - - Cp) + pdet(Cy -+ - Dy - - - Cy),
2. det est antisymétrique par rapport aux colonnes : Vi # j € [[1,71]]2,
det(Cy---Cj---Cj---Cp) = —det(Cy---Cj---Ci - Cp),
3. det(l,) = 1.

Remarque 4.1.6.

e Par extension des observations précédentes, det(C - - - C),) est égal au volume algébrique du pavé dirigé par
les vecteurs canoniquement associés a C1, . . ., C,, dans K",

e On notera donc que la notion de déterminant n’a de sens que pour une matrice carrée.
e [a fonction det ainsi définie est également linéaire par rapport aux lignes, ce qui s’avérera utile par la suite.
4.2 Propriétés
Soit M dans M, (K).
Proposition 4.2.1. Si deux colonnes de M sont égales, alors det M = 0.
Démonstration. C’est immédiat par antisymétrie par rapport aux colonnes. O
Proposition 4.2.2. VA € K, det(AM) = A" det M.

Démonstration. C’est immédiat par linéarité par rapport aux colonnes. 0
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. C 1
Remarque 4.2.3. Attention, le déterminant n’est pas une application linéaire. Par exemple, pour A = ( 0 8) et

0 1

De méme :

B = <0 0>,0nadetA:detB:0,maisdet(A+B) =det I = 1.

Proposition 4.2.4. VA € D, (K), det(A) = Haii.
i=1

Pour aller au-dela de ces premiers calculs, on aura besoin des deux propriétés suivantes, fondamentales :

Proposition 4.2.5 (Comportement du déterminant sous transformations élémentaires).
Sous transvection, dilatation et permutation, le déterminant se comporte comme Suit :

Vi#j € [1,n]? VX €K,
det(MTyj(\) = det M,  det(MD;(\) = Adet M,  det(MPy) = — det M,
c’est-a-dire que pour toute matrice d’opération élémentaire E : det(M E) = det(M ) det(E).

Par conséquent :
Proposition 4.2.6. Soit A € T,} (K) ou T, (K), alors det(A) = H ;.
i=1

d’ou, d’apres I’algorithme du pivot de Gauss-Jordan :
Proposition 4.2.7. M € GL,(K) < det M # 0.

Remarque 4.2.8. On étend ainsi la propriété observée en dimension 2 et 3 : det M # 0 si et seulement si les
vecteurs canoniquement associés aux colonnes de M forment une base de K".

On déduit également des propriétés ci-dessus que :
Proposition 4.2.9. VA, B € M, (K), det(AB) = det A - det B.

Démonstration. Cette propriété est immédiatement vraie pour des matrices non inversibles. Sinon, d’apres le théo-
reme de Gauss-Jordan matriciel, A et B sont des produits de matrices de transformations élémentaires, sur les-

quelles on montre par calcul que cette propriété est vraie. O
Par suite :
1
Proposition 4.2.10. VA € GL,(K), det(A™") = :
roposition € GL,(K), det(A™") Tt A

Proposition 4.2.11. VA € M, (K), det(AT) = det A.

Démonstration. C’est encore une fois vrai pour les matrices de transformations élémentaires, donc pour toutes les
matrices d’apres le théoreme de Gauss-Jordan matriciel. O

Enfin, la propriété suivante permet de relier entre eux les déterminants de taille n et n — 1, ce qui nous sera utile
en pratique :

0
Proposition 4.2.12. Si M = | . N , alors det M = det N.

0
Démonstration. Par opérations élémentaires sur la matrice N, et toujours d’apres 1’algorithme du pivot, on se
ramene a une matrice triangulaire. 0
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5 Calcul de déterminants

Deux méthodes de calcul du déterminant peuvent étre utilisées, parfois au cours d’un méme calcul, de fagon
complémentaire. Elles sont décrites ci-dessous ; pour simplifier les notations, on notera de facon usuelle :

VM € M,(K), det(M) = |M]|.

5.1 Par P’algorithme du pivot

Comme décrit dans la partie précédente, le comportement du déterminant sous transformations élémentaires est
connu; il est en particulier invariant sous transvection. L’échelonnement de I’algorithme du pivot de Gauss-Jordan
permet alors de se ramener au calcul, immédiat, du déterminant d’une matrice triangulaire.

5.2 Par développement par rapport a une ligne ou une colonne

a b c
Prenons 1’exemple d’une matrice de taille 3 : A = | d e f | . Par linéarité par rapport a la premiére
g h 1
colonne :
1 c 0 c 0 c
det A=al0 e fl+d|l e f|+g|0 e f],
0 h 1 h i 1 h i

d’ol par permutations :

detA=al0

o
&H
|
ISH
[a)
SH
o

+9

o
o

et donc, par transvections :

det A=a

c
h hoil e f

11 s’agit du développement de det A par rapport a la premiere colonne. 1. intérét de ce calcul réside dans le fait
qu’il permet de se ramener au calcul d’un déterminant de taille moindre (précisément, un déterminant de taille n
se décompose en combinaison linéaire de n déterminants de taille n — 1), qui sont individuellement plus simples a
calculer.

La méme démarche peut étre appliquée au calcul d’un déterminant de toute taille, par rapport a toute ligne ou
a toute colonne :

Définition 5.2.1. Soit A € M, (K). Pour tout (i,5) € [1,n]? on note A;; € M,_1(K) la sous-matrice de A
obtenue en Otant la ligne 7 et la colonne j de A.

ef’_dbc b
i

Proposition 5.2.2 (Formules de développement du déterminant).
Soit A € M,,(K). Soient k et | dans [1,n].

1. Le développement du déterminant de A par rapport a la ligne k s’écrit :
n
det A = (—1)"ay,; det(Ay;).
j=1
2. Le développement du déterminant de A par rapport a la colonne | s’écrit :
n
det A = (—1)"a; det(Ay).
i=1

Remarque 5.2.3. Une bonne pratique consiste a identifier le signe en facteur de chaque coefficient. Celui-ci est égal

N

a (—1)""7, c’est-a-dire que les signes se présentent en damier a partir d’un + sur le premier coefficient.
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6 Utilisations du déterminant

6.1 Déterminant d’un endomorphisme

La notion de déterminant d’un endomorphisme est bien définie, d’apres la propriété suivante :

Proposition 6.1.1. Soit f € L(FE) et soient B et B’ deux bases de E. Alors :
det (ME(f)) = det (Mg,’( f)> .

Démonstration. C’est une conséquence immédiate des propriétés du déterminant et de la formule de changement
de base :
B’ B arB !
Mp (f) = PerMg (f)Pg -

O

Définition 6.1.2. On note det f, et on appelle déterminant de I’endomorphisme f € L(E), la valeur commune de
ces déterminants.

En toute logique, les propriétés du déterminant s’écrivent dans ce cadre :
Proposition 6.1.3. f € GL(E) < det f # 0.

Proposition 6.1.4. Vf, g € L(E), det(f o g) = det f - det g.

1

Proposition 6.1.5. Vf ¢ GL(E), det(f!) = ol T

6.2 Résolution de systemes linéaires

Soit AX = B un syste¢me linéaire de taille n, que I’on suppose de Cramer.
x1

Notons A = (Cy---C),) les colonnes de Aet X = | : | les inconnues du systeme. On a alors :

Tn
21C1 4+ -+ 2,Cr = B.

Notons alors, pour tout j dans [1,n], A; = (Ci---Cj_1 B Cj41---Cy) la matrice obtenue a partir de A en
remplacant la colonne j par B. Alors :

det A; = det(Cy---Cj_1 (21C1 + -+ + 2,Cp) Cjy1---C)
n
= Z x det(Cy -+ - Cj—1 C Cj41---Cy) par linéarité du déterminant par rapport aux colonnes
= Zldet A par annulation du déterminant lorsque deux colonnes sont égales.
On obtient ainsi les :
Proposition 6.2.1 (Formules de Cramer). Avec les notations précédentes, les solutions du systeme sont données

par:
i det A]’

Viell,n], z;= det A

143



Chapitre 21

Intégration

Nous avons déja consacré un chapitre a la primitivation, et mentionné son lien avec 1’intégration. On revient ici
sur la construction de I’intégrale, due a Riemann.

1 Définition

Dans tout le chapitre, sauf mention contraire, on considére un segment I = [a,b] de R, aveca < b,et f : I — R
une fonction.

1.1 Fonctions en escalier

On rappelle la construction des fonctions en escalier, déja rencontrées :

Définition 1.1.1. Une subdivision de [a, b] est une famille (z¢, x1, ..., z,) telle que :

a=z0<x1<...<xp=0>0.

Exemple 1.1.2. La n-subdivision réguliéere de I = [a, b] est la subdivision (z¢, z1,...,%,) ou:
h—
Vk e [0,n], zx =a+k ¢
Définition 1.1.3. On dit que f : I — R est en escalier s’il existe une subdivision (zg, z1, ..., x,) de I telle que,
pour tout k dans [0, 7 — 1], f est constante sur |z, 2x+1[. On dit que la subdivision (zo, x1, . .., ) est adaptée a
f-

Exemple 1.1.4. La fonction partie entiere est en escalier sur R.

Définition 1.1.5. Soit f : I — R en escalier, de subdivision adaptée (zo,z1,...,2y). On note, pour tout k& dans
[0,n — 1], yx la valeur prise par f sur |z, g1/

b
Lintégrale sur I de f est alors le nombre, noté / fou / f, défini par :
I a

n—1
/f = yk(@rir — ).
1 k=0

Remarque 1.1.6. 11 s’agit de ’aire algébrique de la partie du plan située entre le graphe de f et ’axe des abscisses.

Proposition 1.1.7. L’intégrale sur I de f ne dépend pas de la subdivision choisie (tant que celle-ci est adaptée a

-
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1.2 Fonctions continues
On considere a partir de maintenant que la fonction f est continue sur /.
Théoréme 1.2.1 (Riemann). On note :

Ei={g: 1 —>Rlgestenescalieretg< f} et E ={h:I— R|hestenescaliereth> f},

J1:{/g|g€51} el‘JQZ{/h“lESQ}.
1 1

Alors I’ensemble Jy admet une borne supérieure, I’ensemble Jo admet une borne inférieure, et sup J; = inf Js.

et:

Démonstration. D’apres le théoréme de Weierstrass, f est majorée par un réel M et minorée par un réel m sur 1.
Jp est alors une partie non-vide de R majorée par M (b — a), donc admet une borne supérieure «v;. De méme, Jo
est une partie non-vide de R minorée par m(b — a), donc admet une borne inférieure .

Onaalors: Vg € &, Vh € &, /g < /h. Donc, par passage a la borne supérieure dans &1 : Vh € &, a; < /h.

I I I
Donc, par passage a la borne inférieure dans & : a1 < .

Il reste & montrer que vz < avp. On se restreint au cas ol f est C. Soient C' une borne de f’ et n € N*, considérons
la subdivision réguliére de I en n intervalles. Pour tout k& € [0, n — 1], notons my, M}, un minorant et un majorant

. . . : b—a 1 :
de f sur [z, T4 1]. D apres I'inégalité des accroissements finis : My — my < C'——. Considérons les fonctions
n
hy, égale a My, et g, égale & my, sur [xy, xg41] pour tout k& € [0,n — 1]. On a donc :

(b—a)?

042</h </gn+C ) <o+ C

Par passage a la limite n — +o00, on a donc a2 < . O

b
Définition 1.2.2. L’intégrale sur I de f, notée / f ou / f, est la borne supérieure de 1’ensemble J; défini

ci-dessus (ou de maniere équivalente, la borne inférieure de J5).

Premiere conséquence de cette construction : les propriétés suivantes de 1’intégrale, immédiates pour les fonc-
tions en escalier, restent valables pour les fonctions continues :

Proposition 1.2.3 (Propriétés de ’intégrale). Soient f,g: I — R continues.

1. Linéarité : Y(\, 1) € R?, /()\erug /f—i—u/g,
2. Croissance : Si f < g, alors /f < /g,
I I

3. Positivité : Si f > 0, alors /f >0, et = 0 si et seulement si f = 0,
I

b c b
4. Relation de Chasles : Vc € [a,b],/ f :/ f+/ [

/If S/I!f!-

Remarque 1.2.4. Dans I’équivalence du 3. ci-dessus, la continuité et la positivité de f sont des hypotheses essen-
tielles.

5. Inégalité triangulaire :

Deuxiéme conséquence de cette construction, avec les notations de la démonstration ci-dessus :
Corollaire 1.2.5. [ f= lim gn = lim hnp.
I n—400 I n——4o00 I

Et plus généralement :
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2 Sommes de Riemann

Soit f : I — R continue, et soit n € N*,

Définition 2.0.1. Soit (xg,x1, ..., 2, ) la n-subdivision réguliere de 1.
La n®™ somme de Riemann a gauche associée a f est le nombre :

n—1

Gulf) = =257 Flan),

n
k=0

et la n®™® somme de Riemann a droite associée a f est le nombre :

Du(r) = "0 )
k=1

Théoreme 2.0.2 (Riemann). Les suites (G, (f)) et (D, (f)) sont convergentes vers / f.
I

Démonstration. C’est une conséquence directe du corollaire ci-dessus. En voici une preuve indépendante :
On se restreint au cas ol f est de classe C''. D’apres le théoréme de Weierstrass, il existe un minorant m et un
majorant M de f’. D’aprés I'inégalité des accroissements finis, on a alors :

Vt € [w, wpr1], m(t—ax) < f(E) = flag) < M(t— ),

donc : ( )2 ( )2
b—a Trt1 b—a b—a
M« —_ < M7
Mo = /xk / n Jlap) = M 2n2
d’ou : ( )2 ( )2
b—a b—a
< — <
m o ]f Gu(f) <M ™

n n
1 n
Exemple 2.0.3. kg_l otk 1;—1: n2 + k2’

3 Théoreme fondamental de ’analyse

1 b
Définition 3.0.1. La valeur moyenne de f estle réel y = — / f.
a

Proposition 3.0.2. Jc € [a,b], f(c) = p.

Démonstration. D’apres le théoreme de Weierstrass, il existe m et M réels tels que : Va € [a,b], m < f(z) < M,
donc:m < pu < M.Donc p € [m, M] = f([a,b]). O

On déduit de cette simple propriété le théoreme fondamental de I’analyse, déja rencontré :

X
Théoreme 3.0.3 (Théoreme fondamental de I’analyse). La fonction ® : x — / f est une primitive de f.
a

O(x) = (wo) _ wo ] = flcz) — f(xo). O

Démonstration. Soit zg € [a, b], alors :
Tr — X T—x0
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Remarque 3.0.4. On rappelle que les primitives de f sont exactement les fonctions ® + ¢, o ¢ € R.

Les conséquences, nombreuses, de ce théoreme sur le calcul d’intégrales ont été exposées dans le chapitre sur
les primitives. On rajoutera simplement ici la formule ci-apres, obtenue par intégrations par parties successives :

Théoreme 3.0.5 (Formule de Taylor avec reste intégral). Soit f : I — R de classe C" L. Alors :
— n z AL
Vel J@)= @)+ F@e -0+t 0@y [y Dy
! a !
Démonstration. On raisonne par récurrence. Pour n = 0, soit f de classe C''. L’assertion s’ écrit :

Veel, f(x /f

ce qui est vrai d’apres le théoréme fondamental de 1’analyse.
Soit . € N*, supposons I’assertion vraie au rang n — 1. Soit f de classe C™ L. Alors, par intégration par parties :

T n—1 nix T n
(n) t (‘Tidt — |_f) t M / (n+1) ¢ Mdt _ (n) / n+1 1‘ _t) a2 )
R o] [ e ; A
donc I’assertion est vraie au rang n. Par récurrence, 1’assertion est vraie pour tout n € N. n

4 Intégration des fonctions complexes

Comme d’habitude, on peut étendre les raisonnements précédents aux fonctions continues f : I — C, jusqu’a
I’obstacle de I’absence de relation d’ordre sur C.

Définition 4.0.1. L’intégrale sur / de f : I — C est définie par :

[ 1= [Retn+i [,

s
Exemple 4.0.2. / etdt
0

La linéarité et la relation de Chasles restent vraies, tandis que la croissance et la positivité n’ont plus de sens.
Notons que I’inégalité triangulaire est conservée !

b
Démonstration. Notons f = re' et / f = pe'®. Alors :
a

/abf’:p: reea /A—i—z/ /rcos — ) /r_/ |l

=0 car pER

Appliquée a f/, on en déduit 1’inégalité des accroissements finis pour les fonctions complexes.
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Chapitre 22

Variables aléatoires

Dans notre premier chapitre sur les probabilités, la notion centrale était celle d’événement. On la remplace ici
par la notion de variable aléatoire, plus simple a manipuler et qu’il est possible d’étudier quantitativement.

1 Variables aléatoires

Dans tout le chapitre, sauf mention contraire, on considére une expérience aléatoire d’univers {2 fini.

1.1 Définition

Définition 1.1.1. Une variable aléatoire X est une fonction X : 0 — E ou E est un ensemble (en général,
E =R).
On note X (2) = {X(w) | w € 2} ’ensemble image de X . C’est [’ensemble des valeurs prises par X .

Remarque 1.1.2. Lanotion de variable aléatoire a donc pour objectif de quantifier les résultats de I’expérience aléa-
toire considérée. Ainsi, dans le cas d’un lancer de dé, si X désigne le numéro obtenu (c’est-a-dire, formellement,
que X est la fonction qui a chaque issue associe le nombre correspondant), on a X (€2) = [1, 6]. Pour un lancer de
pile ou face, on pose généralement X (2) = [0, 1].

La notion de variable aléatoire remplace en partie celle d’événement, avec le lien suivant :
Définition 1.1.3. Soit X une variable aléatoire sur €2, et soit x dans X (£2). On note « X = x » I’événement :
«X =x»= X_l(:L') ={we Q| X(w) =z}

On notera qu’il s’agit bien d’une partie de I’univers 2.
On note de méme « X < x » I’événement :

«X<zr=X"1Y]—-00,2]) ={weN| X(w) <},
et plus généralement, pour toute partie I de R, on note « X € I » ’événement :
«Xel»=X1I)={weQ|X(w) eI}
Définition 1.1.4. Soient (£2, P) un univers probabilisé et X une variable aléatoire sur 2. Pour tout = dans X (12),

on note P(X = x) la probabilité de I’événement « X = x », et de méme pour les autres notations introduites
ci-dessus.

Proposition 1.1.5. La famille (« X =z »),. X (q) €5t un systéme complet d’événements.
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Définition 1.1.6. La loi de probabilité, ou plus simplement la loi, de la variable aléatoire X, est la fonction

[ X(©@ = 0]
PX'{ x — PX=ux)

Exemple 1.1.7. On tire deux boules d’une urne contenant 3 boules bleues, 1 boule rouge et 6 boules jaunes, et on
considere la variable X donnant le nombre de boules bleues obtenues. On a alors X (2) = {0, 1,2} etlaloi de X
est donnée par :

P(X:O):(%O)):;, px - WO T py 6L

Proposition 1.1.8. Par construction, on a :
> Px(x)=1.
zeX(Q)

Définition 1.1.9. La fonction de répartition de la variable aléatoire X est la fonction

LX) = 0]
FX‘{ r = P(X <x)

Exemple 1.1.10. Lors d’un jet de deux dés, on note X le plus grand numéro obtenu. Il est dans ce cas plus simple
de déterminer la fonction de répartition de X, puis d’en déduire la loi de X.

Proposition 1.1.11. La fonction de répartition F'x est une fonction croissante.

1.2 Espérance, variance, écart-type

On a vu qu’une variable aléatoire X se caractérise par I’ensemble X (€2) des valeurs prises et par sa loi de
probabilité Py . Des indicateurs peuvent €tre associés a cet ensemble de données, a commencer par la valeur
moyenne prise par X :

Définition 1.2.1. L’espérance de X, ou moyenne pondérée de X, est le nombre réel F(X) défini par :
EX)= Y z-P(X=u)
xeX(Q)

Exemple 1.2.2. L’espérance du numéro X obtenu lors d’un lancer de dé a 6 faces équilibré est £(X) = 3, 5.

Remarque 1.2.3. L'espérance de X donne une indication sur I’endroit, sur la droite réelle, autour duquel se si-
tuent les valeurs prises par X : c’est un parametre de position de la variable X. Remarquablement, une premiere
estimation de la dispersion des valeurs de X est donnée par :

Théoréme 1.2.4 (Inégalité de Markov). Soit X une variable aléatoire a valeurs positives, et soit a € R’ . Alors :

E(X
P(X >a) < ( )
a
Démonstration. Ona:E(X)ZZZL"P(XZZL')Z(I'P(XZG). O

x>a

Remarque 1.2.5. Cette formule n’a bien st d’intérét que pour a > F(X).

On peut affiner la connaissance de X en se demandant a quel point ces valeurs sont étalées autour de I’espé-
rance. C’est I’objectif de la variance :
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Définition 1.2.6. La variance de X est le nombre réel positif V' (X') défini par :
VRO =B((X-BQOP) = ) (@=BX)* P(X =),
zeX(Q)

Remarque 1.2.7. La variance est donc la moyenne des carrés des écarts a la moyenne de la variable X : c’est un
parametre de dispersion. Par construction, elle est toujours positive.
L’espérance et la variance sont appelés des moments de la variable X.

Le parametre homogene a la variable correspondant a la variance est alors sa racine, I’ écart-type :
Définition 1.2.8. L’écart-type de X est le nombre réel positif o (X') défini par :
o(X)=+V(X).

Remarque 1.2.9. Comme on I’a dit, cette notion détermine la dispersion des valeurs prises par X : la plupart des
valeurs (pondérées) prises par X est ainsi a une distance inférieure a I’écart-type o (X ') de la valeur moyenne E(X).
Pour une loi normale, on a typiquement :

P(IX —E(X)| <o(X))~0,6 et P(|X—EX)| <20(X))~0,95.
Plus généralement, on a :

Théoréme 1.2.10 (Inégalité de Bienaymé-Tchebychev). Soit X une variable aléatoire, et soit a € R’,. Alors :

V(X
P(X - B(X)| > a) < LX),
a
Démonstration. On applique I’inégalité de Markova Y = (X — E(X))? et a?. O

Remarque 1.2.11. Cette formule n’a bien stir d’intérét que pour a > o (X).

1.3 Opérations sur les variables aléatoires
L’intérét de la notion de variable aléatoire réside également dans sa maniabilité, en particulier au niveau du
changement de variable :

Proposition 1.3.1. Soient X : Q) — R une variable aléatoire et f : R — R une fonction. Alors Y = f o X (on
note en général Y = f(X)) est une variable aléatoire sur S, et sa loi de probabilité est donnée par :

Yy eY(Q), Py(y)=Px (f'({y}) = > Px(a)
zeX(Q) | flz)=y

L’espérance de la nouvelle variable Y est alors donnée par le :

Théoreme 1.3.2 (Théoreme de transfert). Avec les notations de la propriété ci-dessus :
E(f(X)= ) f(z)-P(X=ux).
zeX(Q)

Dans le cas particulier oi Y = (X — F(X))?, on obtient ainsi la formule :
Proposition 1.3.3. V(X) = E(X?) — E(X)~

De méme, on déduit du théoreme de transfert les regles de transformation suivantes :
Proposition 1.3.4. Soient a,b € R. Alors :

E(aX +b) =aB(X)+b, V(aX+0b)=a*V(X), o(aX +b)=lao(X).

Remarque 1.3.5. On voit en particulier que 1’espérance est une application linéaire en la variable aléatoire. Etant
donné une variable X, la variable Y = X — F/(X) est donc d’espérance nulle : ¢’est la variable centrée associée a
X - E(X)

X. De méme, la variable X™* = - (X)

a une espérance nulle et une variance de 1 : c’est la variable centrée

réduite associée a X.
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2 Lois usuelles

Les trois lois suivantes, souvent rencontrées, sont a connaitre; les formules donnant leur espérance et leur
variance peuvent étre directement utilisées.

2.1 Loi uniforme

Soient a, b € Z avec a < b. La loi uniforme sur [a, b] est celle du résultat d’un lancer de dé équilibré dont les
faces sont numérotées de a a b :

Définition 2.1.1. On dit qu’une variable aléatoire X suit la loi uniforme sur [a,b], et on note X — U(a,b), si
X(Q) =[a,b] etsi:
V(k, 1) € X(Q)2, P(X =k =P(X =1),

c’est-a-dire :

1
Vk e X(Q PX=k)=—.
eX®, PX=h=1——
Proposition 2.1.2. Soit X telle que X — U(a,b). Alors :
a+b n?—1
E(X) = X) =
(X) =27 @ V) ="

oin=b—a++1.

2.2 Loide Bernoulli

Soit p € [0, 1]. La loi de Bernoulli de paramétre p est la loi indicatrice d’un événement de probabilité p :

Définition 2.2.1. On dit qu’une variable aléatoire X suit la loi de Bernoulli de parametre p, et on note X — B(p),
si X(Q2) ={0,1}etsi:
PX=1)=p et P(X=0)=1-p.

On note en général ¢ = 1 — p.
Proposition 2.2.2. Soit X telle que X — B(p). Alors :

E(X)=p e V(X)=pq

2.3 Loi binomiale

Soient p € [0,1] et n € N*. La loi binomiale de paramétres n et p est la loi du nombre de succes parmi n
expériences de Bernoulli de parametre p, indépendantes les unes des autres :

Définition 2.3.1. On dit qu’une variable aléatoire X suit la loi binomiale de parameétres n et p, et on note X —
B(n,p),si X(2) =[0,n] etsi:

weMﬂ,MX=m=@ﬁWM,
oug=1-—p.
Proposition 2.3.2. Soit X telle que X — B(n,p). Alors :

E(X)=np e V(X)=npq.
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3 Couples de variables aléatoires

3.1 Propriétés

Définition 3.1.1. Soient X et Y deux variables aléatoires sur le méme univers 2. La loi conjointe du couple (X,Y)
est ’application

. '{X(Q)XY(Q) — [0,1]
XY : (z,y) = Py =PX=znY =y)

Exemple 3.1.2. Lors d’un lancer de deux dés, on note X le plus petit numéro obtenu et Y le plus grand numéro
obtenu.

Proposition 3.1.3. Les lois des variables X et Y peuvent étre déduites de la loi conjointe du couple par :

Vx € X(Q), [PX(SU) = Z PX,Y(‘T’y)?
yeY (Q)

et de méme :

Vy € Y(Q)7 ]P)Y(y) = Z ]P)X,Y(xvy)'
zeX(Q)

Ce sont les lois marginales du couple (X,Y).
De méme que précédemment, on peut pratiquer des opérations sur un couples de variables aléatoires :

Théoreme 3.1.4 (Théoreme de transfert généralisé). Soir f : R? = R. Alors :

E(fX,Y)= > > flzy) PX=2nY =y).

2EX(Q) yeY ()
Notamment, on retrouve la linéarité de 1’espérance déja mentionnée :
Proposition 3.1.5. Soient a,b € R. Alors E(aX +bY) = aE(X) +bE(Y).

Remarque 3.1.6. La variance obéit a une regle de transformation plus compliquée, dont on verra qu’elle dépend de
I’indépendance ou non des variables considérées.

Enfin, comme pour les événements, on peut définir une notion de probabilité conditionnelle :

Définition 3.1.7. La loi conditionnelle de X sachant Y est donnée par :

V(z,y) € X() xY(Q), Py_y(X=2)=

3.2 Indépendance
Définition 3.2.1. Deux variables aléatoires X et Y sont dites indépendantes si :
V(z,y) € X(Q) xY(Q), Py, (X =2)=PX =u2),

c’est-a-dire :
V(z,y) e X(Q) xY(Q), P(X=znY=y)=P(X=2x)-PY =y).

Onnote alors : X 1l Y.
Cette notion d’indépendance se rattache a celle vue pour les événements grace a la propriété suivante :
Proposition 3.2.2. Deux variables aléatoires X et Y sont indépendantes si et seulement si, pour tous A C X (§2)

et B C Y (Q), les événements « X € A» et «Y € B » sont indépendants.
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Proposition 3.2.3. Soient X et Y deux variables aléatoires et f,g : R — R deux fonctions. Si les variables X et
Y sont indépendantes, alors f(X) et g(Y') le sont également.

Proposition 3.2.4. Si X et Y sont indépendantes, alors :
EXY)=EX)E(Y) e V(X+Y)=V(X)+V(Y).
Remarque 3.2.5. En général, la variance n’est donc pas linéaire, eton a :
V(X+Y)=V(X)+2Cov(X,Y)+ V(Y),

ou Cov(X,Y) = E(XY) — E(X)E(Y) estla covariance des variables X et Y.

Comme pour les événements, la notion d’indépendance se généralise a une famille de variables aléatoires :

Définition 3.2.6. Soient n € N* et X1,...,X,, des variables aléatoires sur un méme univers €). Les variables
X1,..., X, sont mutuellement indépendantes si :

i=1 =1

Remarque 3.2.7. Si X1, ..., X, sont mutuellement indépendantes, alors, pour tout (Aj, ..., A,;) C X1(2) x--- X
Xn(€), les événements (« X; € A; »)1<i<, sont mutuellement indépendants.

En particulier, on retrouve le lien entre loi de Bernoulli et loi binomiale déja mentionné :

Proposition 3.2.8. Soientp € [0,1], n € N* er X1,..., X, — B(p) mutuellement indépendantes. Alors :

X1+ -+ X, = B(n,p).
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Chapitre 23

Séries numériques

Parmi les différents types de suites rencontrés cette année, on a vu des suites dont le terme général est une
somme. Ce sont les séries, dont nous développons ici le formalisme et quelques méthodes d’étude spécifiques.

1 Généralités
1.1 Définition

Soit (uy,)n>0 une suite réelle.

Définition 1.1.1. La série de terme général u,, est la suite de terme général :

n
Sn:Zuk:uo—t—u1+~~+un.
k=0

On note alors Z Up, = (Sp)n>0. Pour n € N, le nombre S,, est appelé somme partielle au rang n de la série.
n>0

Remarque 1.1.2. Cette notation se généralise naturellement au cas d’une suite (uy, )n>n,. quel que soit ng € N.

Définition 1.1.3. On dit que la série Z uy, converge vers un réel S si la suite (S, ),>0 converge vers S. On note
n>0
alors :

+o0
Z Up = S.
n=0

Remarque 1.1.4. On remarquera que la représentation ci-dessus de la limite comme une somme infinie n’est qu’une
notation ; on ne sait a priori pas manipuler une telle somme.

Définition 1.1.5. Soit Z uy, une série convergente vers S € R, et soit (.S, ),>0 la suite de ses sommes partielles.
n>0
Le reste au rang n € N de la série est le nombre R,, défini par :

Proposition 1.1.6. Soit Z up, une série convergente. Alors la suite (Ry,),>0 de ses restes converge vers 0.

n>0
Exemple 1.1.7 Z#
A.7. - nln 1)

154



n +oo

Remarque 1.1.8. On prendra garde a la terminologie : les trois notations Z U, Z uy, et Z Uy, désignent
n>0 k=0 n=0

des objets completement différents ! Ce sont respectivement une série (c’est-a-dire une suite), une somme partielle

(c’est-a-dire une somme finie de termes) et une somme de série (c’est-a-dire une limite).
1.2 Propriétés

Proposition 1.2.1 (Linéarité de la limite). Soient deux séries convergentes de termes généraux respectifs u, et vy,
et soient \ et | des réels. Alors la série de terme général Au,, + uv, est convergente, et on a :

+o0 +o0 +oo

Z)\un + pv, = )\Zun —l—,qun.

n=0 n=0 n=0
Un premier résultat fondamental d’étude des séries est le suivant :

Proposition 1.2.2. Si la série g uy, converge, alors la suite (up)n>0 converge vers 0.
n>0

Remarque 1.2.3. Attention, la réciproque de cette propriété est fausse : ainsi, la suite de terme général — converge
n

vers 0, mais comme on va le voir, la série correspondante (appelée série harmonique) est divergente.

Définition 1.2.4. Si la suite de terme général u,, ne converge pas vers 0, on dit que la série Z Uy, diverge grossie-

n>0
rement.

Exemple 1.2.5. Z COS M.
n>0

1.3 Cas particuliers

Définition 1.3.1. Une série télescopique est une série dont le terme général est de la forme w,, = ap+1 — ap.-

Proposition 1.3.2. La série E An+41 — Gy, converge si et seulement si la suite (ay)n>0 converge.
n>0

1
Exemple 1.3.3. Z In <1 + )
n

n>1
Définition 1.3.4. Une série géométrique est une série dont le terme général est de la forme u,, = \-¢", 00 \, ¢ € R.

Théoréme 1.3.5. Avec les notations ci-dessus, une série géométrique est convergente si et seulement si |q| < 1.
On a alors :

2 Séries a termes positifs

Dans le cas particulier ou tous les termes de la série sont positifs, on dispose de résultats spécifiques. Dans cette
partie, on se place donc dans le cas ou :

Yn >0, wu,>0.
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2.1 Comparaison entre séries

La premie¢re observation est immédiate, mais va guider les résultats suivants :

Proposition 2.1.1. Soit Z uy, une série a termes positifs. Alors la suite (Sy,)n>0 de ses sommes partielles est
n>0
croissante ; de plus, si la série converge, alors la suite (Ry,),>0 de ses restes est décroissante (vers 0).

Par conséquent :

Théoréme 2.1.2. Une série E Uy, a termes positifs est convergente si et seulement si la suite (Sy)n>0 de ses
n>0
sommes partielles est majorée.

1
Exemple 2.1.3. La série harmonique Z — diverge.
n>1n

On déduit de ce résultat le critere de convergence suivant :

Théoreme 2.1.4 (Théoreme de comparaison). Soient Z Uy, et Z vy, deux séries a termes positifs telles que :
n>0 n>0

Vn >0, 0 <u, <uvy,.

Alors :

1. Sila série g vy, converge, alors la série E Uy, COnverge, etona:
n>0 n>0

—+00 —+00
E Up < E Up -
n=0 n=0

2. Sila série g uy, diverge, alors la série g vy, diverge.
n>0 n>0

Ce critere, spécifique aux séries a termes positifs, peut étre affiné comme suit :

Théoreme 2.1.5 (Théoreme d’équivalence). Soient Z Uy, et Z vy, deux séries a termes positifs telles que :
n>0 n>0

u ~ Un-
n7k++a3 "

Alors la série E uy, converge si et seulement si la série E Uy, COnverge.
n>0 n>0

Exemple 2.1.6.

) 1
o La série E —; converge.
n
n>1
o [a série g —— diverge.
n®+1
n>0
Remarque 2.1.77. Comme le théoréme de comparaison, le théoréme d’équivalence n’est valable que pour les séries
. . . 1" =" . .
a termes positifs. Ainsi, les termes généraux des séries E g et Q + — sont équivalents ; néanmoins,
n

n>1 Vﬁa n>1 Vﬁi

la premicre série est convergente, tandis que la seconde est divergente.
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2.2 Comparaison série-intégrale

Dans I’esprit de notre étude des sommes de Riemann, on peut établir le résultat suivant :

Théoréme 2.2.1 (Théoréme de comparaison série-intégrale). Soit f : R, — R une fonction décroissante positive.
Notons : ¥n € N*, u,, = f(n). Alors, pour tout n € N* :

n+1 n n
/ fézukéer/ f-
1 1 1

Exemple 2.2.2.

1
. Z — converge,

n>1

|
° ;k n—;\;oo Inn.

2.3 Séries de Riemann

Le théoréme de comparaison série-intégrale est spécifiquement taillé pour établir le critere de convergence
ci-dessous, relatif aux séries de Riemann. Utilisé avec le théoreme d’équivalence par exemple, ce critere permet
d’établir la convergence ou la divergence de nombreuses suites :

Définition 2.3.1. Soit s € R. La série de Riemann de parametre s est la série E —-
n
n>1

Théoreme 2.3.2. La série de Riemann de paramétre s converge si et seulement si s > 1.

1 @1 o
Exemple 2.3.3. La série Z o) converge, et Z TG
n>1 n=1
+0o0
Remarque 2.3.4. On peut ainsi considérer la fonction ¢ : s — Z —, définie sur ]1, +00]. Cette fonction, appelée
n

n=1
fonction zéta de Riemann, a des propriétés remarquables et est notamment liée a la répartition des nombres premiers.

Les valeurs ¢(2p), pour p € N*, sont connues explicitement depuis Euler. En revanche, les valeurs {(2p + 1), pour
p € N*, restent trés mal connues ; tout juste sait-on (Apéry, 1978) que ((3) est irrationnel.

2.4 Développement décimal d’un réel

Pour clore ce panorama des séries a termes positifs, mentionnons leur lien avec I’écriture décimale des nombres
réels :

Proposition 2.4.1. Soit (ay)n>0 une suite telle que : ¥Yn > 1, a,, € [0,9]. Alors la série Z % converge.
n>0

PP . . .. a e
Définition 2.4.2. Avec les notations précédentes, notons x, la somme de la série g ﬁ L’ écriture ag, ajaqas . . .

n>0
est appelée développement décimal du réel x,,.

1
Exemple 2.4.3. 3= 0,3333...

Le développement décimal d’un réel est unique, au cas suivant pres :
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Proposition 2.4.4. Si la suite (a,)n>0 est stationnaire égale a 9 a partir d’un certain rang no > 1, alors x, = xy,
ou (bp)n>0 est la suite de terme général :

an si n<ng—1
b, = pog—1+1 si n=mng—1
0 si n>ng

On dit alors que le développement stationnaire a 9 est impropre, et on lui préfere le second développement. Ainsi,
on privilégie I’écriture 1 a I’écriture 0, 99999. . ..
Mentionnons enfin le résultat suivant :

Théoreme 2.4.5. Un nombre est rationnel si et seulement si son développement décimal est périodique.

3 Convergence absolue

On revient au cas des séries de terme général de signe quelconque. La premiére tentation est de se ramener au
cas, désormais bien connu, des séries a termes positifs.

Définition 3.0.1. Soit Z uy une série de terme général de signe quelconque. Cette série est dite absolument
n>0

convergente si la série Z |uy,| est convergente.
n>0

Stratégie semi-payante, puisque nous avons le résultat :

Théoreme 3.0.2. Si la série g Uy, converge absolument, alors cette série converge. On a alors, de plus :
n>0

“+oo “+o0o
D un| < D Junl
n=0 n=0

Remarque 3.0.3. La réciproque de ce résultat est (absolument) fausse : comme la formule de Taylor avec reste
) ) —J,n+1
intégral nous le montre, la série E L
n

n>1

converge, de somme ln 2, mais ne converge pas absolument.

Ce théoreme nous permet d’obtenir un critere de convergence de puissance comparable a celui du théoréme
d’équivalence, mais cette fois sans condition sur le signe du terme général :

Théoreme 3.0.4. Soient Z Uy, et Z vy, deux séries telles que Z vy, est a termes positifs et :
n>0 n>0 n>0

U= O (vg).

n—-+o0o

Si E vy, converge, alors g Uy converge.

n>0 n>0
n"e "
Exemple 3.0.5. La suite de terme général u,, = ' converge vers un réel non nul k. La formule de Wallis
n!
1
nous donne k = ——, d’ou la mirifique formule de Stirling :

Ver
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Chapitre 24

Espaces préhilbertiens

On enrichit la structure d’espace vectoriel d’un nouvel outil : le produit scalaire, qui permet de quantifier la
position relative de deux vecteurs. Dans tout le chapitre, sauf mention contraire, on considere un R-espace vectoriel
E.

1 Produit scalaire

1.1 Définition

Le produit scalaire couramment utilisé dans R? est I’opération qui & deux vecteurs u = (x1,y1) et v = (22, y2)
associe le nombre :

(u,v) = z122 + Y1Y2.

Cette opération sert notamment a vérifier I’ orthogonalité de deux vecteurs, permet de calculer la norme d’un vecteur
ou encore le cosinus de 1’angle entre deux vecteurs. Il en est de méme dans R? en rajoutant une composante selon
z au produit ci-dessus.

Plus généralement, nous appellerons produit scalaire toute opération qui vérifie les hypotheéses suivantes :

Définition 1.1.1. Un produit scalaire ¢ sur E est une forme bilinéaire symétrique définie positive :

1. forme : @ est une applicationde £ x E dans R :

)

.{ExE - R
7L (o) = plu,o)

2. bilinéaire : ’application ¢ est linéaire & gauche :
V(uy,uz,v) € B3, Y\, 1) € R?, @o(Auy + prug, v) = Ap(uy,v) + pp(ug, v),
et linéaire a droite :
V(u,v1,v2) € E3, V(A p) € R?, o(u, Avy + pva) = Ap(u,v1) + pp(u, va),

3. symétrique : V(u,v) € E?, o(u,v) = ¢(v,u),
4. définie positive : Vu € E, p(u,u) > 0, et (p(u,u) =0 = u=0g).

Exemple 1.1.2.
e Dans £ = R", I’application ¢ définie pour v = (ay,...,a,) etv = (by,...,b,) € E par:

o(u,v) = arby + ... + apby,
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e Dans E = R, [X], I’application ¢ définie pour P et (Q € E par :

e(P,Q) = P(0)Q(0) + P(1)Q(1) + - -- + P(n)Q(n),
e Dans F = C°([0,1],R), I'application ¢ définie pour f et g € E par :

1
o9 = [ 1t
0
e Dans E = M, (R), I’application ¢ définie pour A et B € E par :

p(A,B)= Y aibi.

1<i,j<n

Remarque 1.1.3. On notera en général ¢ = (-,-), c’est-a-dire : ¥(u,v) € E?, ¢(u,v) = (u,v). On rencontre
souvent d’autres notations plus ou moins similaires : (-|-) (trés utilisée en physique quantique), (-, -), (-|-), etc.

Définition 1.1.4. Un espace vectoriel muni d’un produit scalaire est un espace préhilbertien.
Un espace vectoriel de dimension finie muni d’un produit scalaire est un espace euclidien.

1.2 Norme

L’hypothese de définie positivité du produit scalaire permet de 1’utiliser pour définir une norme sur E, c’est-a-
dire un outil de mesure de la longueur des vecteurs, et donc de la distance entre deux vecteurs :

Définition 1.2.1. Soit (E, ) un espace préhilbertien. La norme associée a ¢ est I’application :

FE
N - { — R+
U o(u, u)

Remarque 1.2.2. De méme que le produit scalaire, on notera en général N = || - ||, ¢’est-a-dire : Vu € E, N(u) =

|lu|l, et donc : ||ul| = v/ (u,u).
Proposition 1.2.3. Vu,v € E, ||u+v|* = |lul|* + 2{u,v) + |lv*

Proposition 1.2.4. La norme N est :

1. absolument homogene : Vu € E, VA € R, || Aul| = |A]||ul],
2. séparante : Vu € E, |lu|| =0= u=0g,
3. sous-additive, c¢’est-a-dire que || - || satisfait I’inégalité triangulaire :

V(u,v) € B, [lu+ol| < [l +||v].
Cette derniere propriété est une conséquence de la célebre :
Proposition 1.2.5 (Inégalité de Cauchy-Schwarz). Soit (E, (-, -)) un espace préhilbertien. Alors :
V(u,v) € B2 [(u, )] < [lull - [[o]],
avec égalité si et seulement si u et v sont colinéaires.

Remarque 1.2.6. Toute application vérifiant ces trois propriétés est une norme sur I, qu’elle provienne d’un produit
scalaire (on dit alors qu’elle est euclidienne) ou non. Ainsi, les trois applications suivantes sont des normes sur R2,
mais seule || - || provient d’un produit scalaire :

Vu=(z,y) €R?, uly =zl + 1y, Jull2 = Va2 +y?,  Julle = max(|al, lyl).
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Exemple 1.2.7. L’ensemble E des variables aléatoires centrées sur un univers ) forme un espace vectoriel, sur
lequel la covariance est un produit scalaire. La norme associée est 1’écart-type.

On a vu que la norme provient du produit scalaire :
Vu € E, |lull = v/u,u).
Inversement, le produit scalaire peut étre obtenu a partir de la norme grace aux formules suivantes :

Proposition 1.2.8 (Identités de polarisation). Soit (E, (-, -)) un espace préhilbertien. Alors :

Y(u,v) € B%, (u,v) = 5 (lu+ol* = Jul® = [[v]*) = 5 (lull® + [ol* = lu—v]).

N —
N | —

Mentionnons au passage que la réorganisation de ces identités fournit la trés géométrique :

Proposition 1.2.9 (Identité du parallélogramme). V(u,v) € E%,  |lu+v|* + lu — v|* = 2 (|lu]® + ||[v]/?).

Remarque 1.2.10. D’aprés Cauchy-Schwarz : V(u,v) € E?, —1 < O

< < 1. L’angle entre u et v est alors
[[l| - [Jo]

défini par :

0(u,v) = arCCOSM.
el - [l

Exemple 1.2.11. Avec le produit scalaire défini ci-dessus sur E = C°([0, 1], R) : 0(t — t,t > t*) = %

2 Orthogonalité

On se place dans cette partie dans un espace préhilbertien (E, (-, -)).

2.1 Vecteurs et sous-espace orthogonaux

Définition 2.1.1. Deux vecteurs u et v sont orthogonaux si leur produit scalaire est nul.

1
Exemple 2.1.2. Dans E = C°([0,1],R), les fonctions f : t ~— letg:t st — 3 sont orthogonales pour le produit

scalaire défini plus haut.

Les formules précédemment établies donnent directement le célebre :
Théoreme 2.1.3 (Théoreme de Pythagore). Soient u et v deux vecteurs orthogonaux. Alors :
llu+ol* = [lull® + flo]|*.
L’ orthogonalité donne une nouvelle structure a notre espace vectoriel :

Définition 2.1.4. Soit F' un sous-espace vectoriel de F. L’orthogonal de F', noté FL, est I’ensemble des vecteurs
orthogonaux a tous les vecteurs de F':

Ft={ue E|YveF, (uv)=0}.
Proposition 2.1.5. L’ensemble F'* est un sous-espace vectoriel de E.

Proposition 2.1.6. Les sous-espaces vectoriels F et F* sont en somme directe.
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2.2 Familles orthogonales

On peut généraliser la notion d’orthogonalité & une famille de vecteurs :

Définition 2.2.1. Une famille (ey, ..., ep) de vecteurs de E est orthogonale si :

vi#j e [Lpl*  (eie;) =0.
Théoreme 2.2.2 (Théoreme de Pythagore généralisé). Soit (eq, ..., ep) une famille orthogonale de vecteurs de E.
Alors :

2 2 2
lex 4+ +epll” = lleall” + -+ + llepll”
Proposition 2.2.3. Une famille orthogonale ne contenant pas le vecteur nul est libre.

Les familles orthogonales (ne contenant pas le vecteur nul) sont donc de bonnes candidates pour constituer des
bases. On va de plus les normaliser :

L egs . . . u
Définition 2.2.4. Soit v € E non nul. La normalisation de u est le vecteur W
U

Remarque 2.2.5. Lanormalisation de u est donc un vecteur de norme 1. On dit également que ce vecteur est normé.

Définition 2.2.6. Une famille orthonormée (ey, .. ., e,) de vecteurs de E est une famille orthogonale de vecteurs
normés. On a ainsi :

V(Zaj) € [[Lp]]z? <€iaej> = 5@]7

ol d;; = 0 S? ! 7 T estle symbole de Kronecker.
J 1 si i=7

3 Espaces euclidiens

On se place dans cette partie dans un espace euclidien (E, (-, -)) de dimension n.

3.1 Bases orthonormées
D’apres ce qui a été dit précédemment, on peut directement prendre comme définition :
Définition 3.1.1. Une base orthonormée de E est une famille orthonormée de n vecteurs de E.

C’est bien slir une base de F. Ce type de base a de multiples avantages, a commencer par la simplicité de la
décomposition des vecteurs :

Théoreme 3.1.2. Soit (e, ..., ey,) une base orthonormée de E, et soit u dans E. Alors :
n
u = Z(u, €i)e;.
=1

n
Proposition 3.1.3. Vu € E, ||ul* = Z(u, e
i=1
Remarque 3.1.4. Attention, ces formules sont spécifiques aux bases orthonormées !

Exemple 3.1.5. A la marge de notre cadre d’étude, considérons £ = C°(]0, 27, C) muni du produit scalaire (en

fait hermitien) :

2T _
Vg€ E, (f,g9) = % ; f(t)g(t)dt.

La famille (¢t — ei”t)nez est une base orthonormée de cet espace. Le théoréme ci-dessus y porte le nom de
décomposition en série de Fourier, et la proposition celui de formule de Parseval.
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3.2 Orthonormalisation

L’intérét de disposer d’une base orthonormée étant établi, se pose la question de la construction d’une telle base.
On sait, depuis notre construction de la dimension, que £ admet des bases, toutes de méme cardinal n. Considérons
donc une base quelconque (e, ..., e,) de E; nous allons I’orthonormaliser.

Proposition 3.2.1 (Orthogonalisation). On définit, par récurrence, la famille (¢\, . .. el) par :

/
€1 = €1,

Vk e [2,n], ¢, = Z Tk;H; .
=1
La famille (¢}, ..., €. est alors une base orthogonale de E. De plus :
Vk € [1,n], Vect (€},...,e},) = Vect (e1,...,ex).

Remarque 3.2.2. Apres avoir calculé e}, on peut, pour simplifier les calculs suivants, multiplier celui-ci par un
scalaire (non nul) arbitraire ; seule la direction des vecteurs nous intéresse a ce stade.

Proposition 3.2.3 (Normalisation). On définit la famille (€, . . ., e;;) par:

/
Vk e [1,n], €= e—f.
el

La famille (€Y, ..., el) est alors une base orthonormée de E. De plus :
Vk € [1,n], Vect (e'{, .. .,e’k') = Vect (e1,...,ex) .

Ce procédé porte le nom d’orthonormalisation de Gram-Schmidt.

Exemple 3.2.4. Orthonormalisation de la base ((1,1,1), (1,1,0), (1,0,0)) de R>.

3.3 Projecteurs orthogonaux

Soit F' un sous-espace vectoriel de E. En considérant une base orthonormée de E' adaptée a ', on a:
Proposition 3.3.1. Les sous-espaces F et F- sont supplémentaires dans E.
On peut donc définir le projecteur orthogonal sur F' comme suit :

Définition 3.3.2. Le projecteur orthogonal sur I, noté pr. | , est le projecteur sur I parallelement a Ft.

Proposition 3.3.3. Soit (e1, ..., ey,) une base orthonormée de F. Soit u € E. Alors :
p
pr.(u) = Z<U7 ei)e;.
i=1
Démonstration. C’est une application directe du théoreme 3.1.2. O

Le vecteur pr | (u), appelé projeté ou projection orthogonale de u sur F, a la propriété remarquable de per-
mettre de déterminer la distance de v a F' :

Définition 3.3.4. Soit v dans E. La distance de u a F est définie par :

d(u, F) = inf lu—v]].
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D’apres le théoreme de Pythagore, on a alors :
Théoreme 3.3.5. Le projeté orthogonal de u sur F réalise la distance de w a F :
d(u, F) = |lu = pr ()] = [lppe, L (W]

Démonstration. Soitv € F. Alors : uw —v = (u — pp, 1 (u)) + (pr,1 (u) — v), donc, d’apres Pythagore :

cFL &
lu—f* = flu— ? — 0| > [|lu - ?
= pr, L (W + [lpF L (u) —vl|* = [Ju—pr (w7

donc ||u —v|| > ||lu — pr1 (u)]|, avec égalité si et seulement si v = pp | (u). O

4 Représentation matricielle du produit scalaire

On a vu dans la partie précédente comment orthonormaliser une base pour un produit scalaire donné. Récipro-
quement, on peut se poser la question suivante : étant donné une base de E, existe-t-il un produit scalaire sur £
pour lequel cette base est orthonormée ? La réponse est positive, et s’appuie sur le résultat suivant :

Proposition 4.0.1. Considérons E = R" muni du produit scalaire usuel (-, -). Notons 3y la base canonique de R",
puis, pour u € E, U = Mg, (u). Alors :

Y(u,v) € E?, (u,v) =UTV.
Cette formule se généralise :

Proposition 4.0.2. Soit (E, (-,-)) un espace euclidien. Soit f = (e1, ..., e,) une base de E. Notons, pour u € E,
U = Mg(u). Alors :
Y(u,v) € E%,  (u,v) = UTAV,

on A= ((e;,ej)) € M, (R) est la matrice de Gram de (-, -) dans .

1<ij<n

n n
Démonstration. Notons u = g ue; et v = E vje;, alors :
i=1 j=1

n o n U1
<’LL, U> = Z Z uivj<e’iv e]> = (ul T un)A
i—1 j=1 o

O

Remarque 4.0.3. Avec les notations choisies pour la représentation matricielle, en notant ¢ = (-, ), Gg(cp) sa
matrice de Gram dans la base 3, et M (u) = (Mg (u))T, ona:

V(uﬂj) S E27 (u,v) = Mﬁ(U)Gg(SO)M,B(U)
La formule de changement de base pour la matrice de Gram est alors directement :
Proposition 4.04. G2 (¢) = (P;?)' GJL () P}
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Démonstration. On a, d’une part, (u,v) = M (u)ng (p)Mg,(v), et d’autre part :
(o) = M ()G (9)Mp, (v)

)
= (BiMa()' GG (DPS My (o)
= M%) (P) G (9) P Mg, (0).

On a alors tous les outils pour répondre a la question initiale. En effet, on a évidemment :
Proposition 4.0.5. Une base 3 de E est orthonormée pour  si et seulement si Gg(go) = I,.

Donc, étant donné une base de référence 5y de E (la base canonique lorsqu’elle est définie par exemple), on a
donc :

Proposition 4.0.6. Soit 5 une base de E. Cette base est orthonormée pour le produit scalaire o de matrice de
Bo _ Bo\T pBo
Gram G () = (PB ) Pgr.
Exemple 4.0.7. Considérons la base 5 = ((1,1), (0,1)) de R?.
pp _ (10 bo _(psy (1 0 A (pfo) pho_ (2 —1
Ona.PB0 = <1 1>,doncPﬂ = (Pﬁo) ={_1 1 ,etdonc: A = (PBO) PBO =7 1)
La base 3 est donc orthonormée pour le produit scalaire (-, -) défini par :

L2

Vu = (z1,91), v=(22,52) €R* (u,v) = (z1 1) (-21 _11> <y2

> = 27172 — T1Y2 — T2Y1 + Y1Yy2.
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Chapitre 25

Fonctions de deux variables

Ce chapitre est une introduction a I’étude des fonctions de deux variables, qui seront étudiées plus systématique-
ment en deuxieme année. Nous allons notamment étendre a ces fonctions les notions de continuité et de dérivabilité,
définies précédemment pour les fonctions a une variables.

Dans tout le chapitre, | - || désigne la norme euclidienne sur R? et (-, -) le produit scalaire associé.

1 Généralités
1.1 Exemples

Définition 1.1.1. On appelle fonction de deux variables une fonction du type :

R2 — R

I (z,y) = flo,y) "

Exemples 1.1.2.
o [:(x,y) a2+
o f:(x,y)—

1
o f:(x,y)— .
VI —y
Remarque 1.1.3. 1l est crucial de comprendre que les variables z et y permettant d’écrire la fonction sont, comme

pour les fonctions d’une variable, des variables muettes. On parle généralement de premiére variable et de seconde
variable de la fonction.

Fixer I'une des variables permet de se ramener a I’étude d’une fonction réelle :

Définition 1.1.4. Soient (x¢, yo) dans R%et f : R? — R une fonction de deux variables. Les applications partielles
associées a f en a = (xq, yo) sont les applications :

R — R R — R

frat o o few) Y Py o faey)

Représentation des fonctions de deux variables : La représentation compléte d’une fonction f de deux variables se
fait, par extension du principe de représentation des fonctions réelles, dans R>. Le graphe de f est alors I’ensemble :

Ff = {(m,y,z) € R3 | z = f($7y)}

Il est parfois plus simple et plus parlant de représenter des coupes de cette représentation, en fixant I’une des
variables. Lorsque la variable z est fixée, on parle de lignes de niveau.
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1.2 Ouverts de R?

L’étude de la régularité des fonctions de deux variables (continuité, dérivabilité...) nécessite de définir un ana-
logue dans R? de la notion d’intervalle, bien connue dans R. On définit ainsi une ropologie de R?.

Définition 1.2.1. Soit a € R? et 7 > 0. La boule ouverte et la boule fermée de centre a et de rayon r sont
respectivement les ensembles :

Bla,r)={peR*|lp—al <r} et Blar)={peR?|llp—all <r}.
Définition 1.2.2. Soit U une partie de R%. On dit que U est :
e un ensemble borné de R?, ou plus simplement un borné de R?, s’il existe M > 0 tel que U C B(Ogz2, M),
e un ensemble ouvert de R?, ou plus simplement un ouvert de R?, si :

Ya € U, Ir >0, B(a,r) C U.

Remarque 1.2.3. Dans I’assertion ci-dessus, I’inégalité stricte r > 0 est fondamentale : elle indique que tout point
de U est a ’intérieur de U, comme dans un intervalle ouvert.

Le bord d’un ouvert de R? peut alors étre défini via la notion d’adhérence :

Définition 1.2.4. Soit U un ouvert de R? et soit a € R?. On dit que a est adhérent a U si : Ve > 0, B(a,)NU # 0.

2 Continuité

La notion d’ouvert permet de définir la continuité d’une fonction de deux variables, directement a partir de la
définition établie pour les fonctions réelles.
Soient U un ouvert de R?, f:U—=>R,eta € R? adhérent a U.

Définition 2.0.1. Soit ! € R. On dit que f a pour limite [ en a, et on note f(u) — 1, si:
u—a

Ve >0,30>0,VueU, (Ju—all <38) = (|f(u) 1| <e).

Remarque 2.0.2. On définit de la méme fagon, en adaptant les définitions vues pour les fonctions réelles, le cas de
l = Fo0.

Par suite :

Définition 2.0.3.
Soit a € U. On dit que f est continue en a si f(u) — f(a).
u—a

On dit que f est continue sur U si f est continue en a pour tout a € U.
On retrouve certaines propriétés des fonctions réelles continues :

Proposition 2.0.4. Si f est continue en a, alors f est bornée au voisinage de a.
Proposition 2.0.5. Si f et g sont continues, alors f + g, A\f, f - g, i sont continues lorsqu’elles sont définies.
g

On a vu que la représentation d’une fonction f de deux variables peut passer par celle de ses applications
partielles f; et fo. Cependant, I’étude de f; et fo, et en particulier leur continuité, ne suffit pas a établir la continuité
de f, comme le montre la propriété et la remarque suivantes :

Proposition 2.0.6. Si f est continue en a = (zo,yo) € U, alors f1,4 et fa, sont continues en x et yo respective-
ment.

Remarque 2.0.7. La réciproque de cette propriété est fausse, comme le montre le cas de la fonction f : (z,y) —

72 S () # (0,0),05i (2,9) = (0,0),en (0,0).

2

167



3 Dérivabilité

On a vu que la définition de la continuité s’étend naturellement des fonctions d’une variable aux fonctions de
deux variables, et que la continuité d’une fonction de deux variables n’est pas équivalente a celle de ses applications
partielles. Pour la dérivabilité, c’est tout I’inverse : la notion de taux d’accroissement est mal définie pour les
fonctions de deux variables, et tout repose donc sur I’étude des applications partielles.

Soient U un ouvert de R%, f : U — R, eta = (xg, 1) € U.

Définition 3.0.1. Soit v € R2. La dérivée de f en a selon le vecteur v, notée 9, f(a) est la dérivée en 0 de la
fonction ¢ — f(a + tv) (si elle existe).

Proposition 3.0.2. Vv € R%, VA € R, Oy, f = A, f.

Les dérivées partielles de f sont alors les dérivées de f selon e; = (1,0) et e2 = (0, 1) respectivement, ou, de
fagon équivalente :

Définition 3.0.3. Si f; , est dérivable en x, on appelle premiere dérivée partielle de f en a ou dérivée partielle

s,
de f par rapport a x en a, et on note 01 f(a) ou 8—f(a), le nombre dérivé f] ,(zo) (s’il existe) :
- :

_of

01f (@) = (@) = 1 o(a0):

De fagon similaire, on appelle seconde dérivée partielle de f en a ou dérivée partielle de f par rapport a y en a,

et on note J2 f(a) ou 8—((1), le nombre dérivé f5 ,(yo) (s’il existe) :
y I

B (a) = Zi(a) — f5 (u0).

Lorsqu’elles sont définies sur U, 0, f et Oz f sont alors les fonctions dérivées partielles de f.

Exemples 3.0.4.
o f:(z,y) — /22 + y2, non dérivable en (0,0),

e f:(x,y)— arctan (%)

On retrouve alors le lien entre nombre dérivé et extremum :
Proposition 3.0.5. Si f admet un extremum local en a, alors O f(a) = d2f(a) = 0.

Remarque 3.0.6. Si0;f(a) = d2f(a) = 0, on dit que a est un point critique de f.
Comme pour les fonctions d’une variable, la réciproque de la proposition précédente est fausse, comme le montre
le cas de la fonction f : (z,y) — 2% — 3°.

Définition 3.0.7. On dit que f est de classe C* sur U, et on note f € C*(U,R), si 01 f et o f existent et sont
continues sur U.

On retrouve dans ce cas une notion de développement limité :

Théoréme 3.0.8. Soir f € C*(U,R) et a = (z0,y0) € U. Ona:

Yu=(zy) €U f) = fa)+0uf(a)(x —a0) + @)y~ w0) + o, (Ju—al)
= @)+ (Via)u=a)+ o (Ju=a]),

oit Vf(a) := (01 f(a),d2f(a)) € R? est le gradient de f en a.
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Remarques 3.0.9.

e La notion de gradient est tres pratique dans 1’étude des fonctions de plusieurs variables. Par exemple, la propo-
sition se reformule comme suit : Si f admet un extremum local en a, alors V f(a) = Oge.

o Le développement limité nous donne directement 1’équation cartésienne du plan tangent a la surface représen-
tative de f au point a :

z= f(a)+ o1 f(a)(x — x0) + O2f(a)(y — vo)-

e D’apres le théoréme de représentation de Riesz, il existe une et une seule forme linéaire de R? égale 2 (V f(a), -).
Cette forme est appelée différentielle de f en a, et généralement notée df,,. On a alors :

Vu €U, f(w) = f(@) + dfalu=a) + o (Ju—al).

Avec la notion de gradient, et d’apres le développement ci-dessus, on obtient les reégles de composition sui-
vantes :

Proposition 3.0.10. Soit f € C*(U,R) et 2,y € C'(I,R) telles que ~y : t — (x(t),y(t)) vérifie y(I) C U. Alors
for:I— Restdeclasse C* et :

Vtel, (fo)(t) = Ouf(v(t) 2'(t) + 0af (v(t) - ¥/ (1)
= (VS(r(®)),7' (1))

Proposition 3.0.11. Soient f,p,v) € CY(U,R) telles que (,¥)(U) C U. Alors F = f o (p,%) : U — R est de
classe C' et :

ey, { BEE) = AU via) dle) + duf(ple) vl vt
DL ®F@) = i(¢(a). ¥a) - apla) + 021 (pla), b(a)) - Dath(a)

c’est-a-dire :

hF(a) = (Vf(p(a),¥(a)),0i(p ¢
et {52F(a) = (Vf(p(a), ¥(a)), d2(p, ¢)(a))
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