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Aide-mémoire pour I’examen de fin de session

* Dérivées partielles

of | _ g flathb) — fla,b) ot of o flab+ k) — f(a,b)
k

Oz l(ap)  h=0 h Oy l(ap) k=0

* Dérivée directionnelle de f dans la direction @ = (u,,u,) au point (a,b) :

df o . fla+hug, b+ huy) — f(a,b)
% @ (a,b) - f (u7 (a7 b)) - %{g% h

* Régle de chaines
o w= f(u,v), u=u(z,y) et v=1ov(z,y), alors
ow _0fou 0fov
Odr Oudxr Ovix
o w=f(z,y,2), x =x(t), y = y(t), et z = 2(¢t), alors
dw Ofdr Ofdy Ofdz
dt  Oxdt Oydt 0zdt

dw 9fdu _0f v

et @_%831—1—%83/

* Optimisation sans contrainte

P = (a,b) point critique de f = f(x,y).
0? 0? 0?

T A

ox2lp Oxdy P oy?lp

a) Si A <0et A<O0, alors f posséde un maximum local au point P.

b) Si A <0et A >0, alors f posséde un minimum local au point P.

c) Si A > 0, alors f n’a ni minimum local, ni maximum local en P. Dans ce cas (P, f(P)) est un

point-selle du graphe de f.

d) Si A =0, le test n’est pas concluant.

et A=DB?-AC.

* Optimisation avec contrainte de f(z,y, 2z) sous la contrainte g(z,y,2) =0 :
Fonction de Lagrange : ®(x,y, 2z, \) = f(x,y, 2) + A\g(z, y, 2).
* Identités trigonométriques :
cos(a +b) = cosacosb —sinasinb
cos(a —b) = cosacosb+ sinasinb
sin(a + b) = sinacosb + sinbcosa
sin(a — b) = sinacosb — sinbcosa

2 2

cos2r = cos’x —sin’x = 2cos’x —1=1—2sin’z

sin 2z = 2s8inx cos x

1

cosacosb = i(cos(a —b) + cos(a + b))
1

sinasinb = §(cos(a —b) —cos(a + b))

1
sinacosb = i(sin(a —b) +sin(a + b))



* Coordonnées polaires :

) our>0,0<60<2r
y = rsin(6)

{ x = rcos(f)

//Rf(l‘,y) drx dy = /R/f(rcos(@),rsin(e))rdrdg

* Coordonnées cylindriques :
x = rcos(h)
y=rsin(f) onr>0,0<60<2m,z€R

z=Zz

///Rf(x,y,z) drdydz = // . f(rcos(6),rsin(8), z) rdr df dz

* Coordonnées sphériques :
x = psin(y) cos(0)
y = psin(p)sin(d) oup>0,0<0<2r,0<p <
z = pcos(p)

[ t@v2rdviviz= [[[ ssingercosto). psine)sin®). peos(io) o sinti) dpas g

* Changement général de coordonnées :

Soient D’, un domaine de R™, un changement de coordonnées :
) )

G: D — R"”
U]_ xl(ulaUZa"'uun)
u9 xg(ul,uQ,...,un)
—
U, Tn(ur, ug,. .., uy)

D = G(D’), 'image du domaine D’, et une fonction réelle

f: D — R
(1,22, .., Tp) —f(x1, 22, ..., Zp)
tels que U'intégrale n-ieme [[. [[, f(z1,22,...,2y) dxydxy ... dr,_1 dzy existe. Alors Iintégrale
n-iéme
/// Flrr(ur, ..oy up), zo(ut, ooy tn), oy (Ut ..y Up)) 01,23, .., Tn) duy dus . .. du,—1 duy,
D’ O(ur,ug, ... up)

existe et est égale a

//// flay, 29, ... xp)dry des ... drp—1 dxy,.
D

* Intégrales impropres :
Définition : Soit f une fonction positive sur [a, +00[. On dit que f est intégrable sur [a, +00]

si lim ff f(x)dx existe, et dans ce cas on pose :

b—+o0
00 b
/+ f(z)dx = lim / f(z)dx .

b——+o0



