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Correction  

Exercice 1:  
1- Un langage de programmation de calcul formel (ou symbolique) manipule des 

expressions symboliques. À la différence d'un langage de programmation de calcul 

numérique, Il manipulera des résultats exacts (pas d'approximation numérique).  

2-  La différence entre la fonction Solve et FindRoot dans Mathematica : 

Solve permet une résolution exacte des équations 

FindRoot permet une résolution numérique des équations 

3- 𝐈𝐧𝐭𝐞𝐠𝐫𝐚𝐭𝐞[𝐀𝐫𝐜𝐒𝐢𝐧[𝟏 𝒙⁄ ], {𝒙, 𝟎, 𝟏}]  

4- Plot3D[Sqrt[x^2+y^2]/(x*Cos[y]), {x,-2,2},{y,-2,2} ] 

5- L’instruction N dans Mathematica permet d’évaluer numériquement une expression  

6- 𝒇[𝐱_]:= 𝐈𝐟[𝒙 < 𝟏&&𝒙 > −𝟏, 𝐋𝐨𝐠[𝒙^𝟐 + 𝟏], 𝟏 (𝒙 + 𝟏)⁄ ] 

Exercice 2 :  
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1- 𝑓[x ]:= Exp[−x]/Sqrt[x2 + 2] 

2- 𝑎. 𝑓𝑝𝑟𝑖𝑚[𝑥_] = 𝐷[𝑓[𝑥], 𝑥] 

b. NSolve[fprim[x_]==0,x] 

c. Factor [𝑓𝑝𝑟𝑖𝑚[𝑥_]] 

 

3- Series [f[x_],{x,0,6}] 

4- DSolve[y’[x]+y[x]==f[x],y[x],x]  

 

Exercice 3 :  
L’équation différentielle doit écrite sous la forme suivante : 
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Le programme : 
t0=0;tf=2;h=0.05; % temps de simulation  
N=(tf-t0)/h+1; 
m=1; l=3;g=-10;lamda=0.5; 
teta=pi/6;x=0;%conditions initiales 
tt=zeros(1,N);yy=zeros(1,N);% itialisation des tableaux 
f1=@(x1) x1; 
f2=@(x1,y1) -lamda/m*x1-g/l*sin(y1); 
for k=1:N 
    t=t0+(k-1)*h; 
    k1x=f1(x);  
    k1y=f2(x,teta); 
    k2x=f1(x+k1x/2); 
    k2y=f2(x+k1x/2,teta+k1y/2); 
    
    x=x+h*k2x; 
    teta=teta+h*k2y; 
    tt(k)=t;yy(k)=teta; 
end 
plot(tt,yy)% tracage de la trajectoire de la solution en fonction du temps  
     
 
 


