B: c' n, E

A compiéementaire

Algébre linéaire
et géométrie
Pour @, Analyse
et Algébre
chapitre 16

B, C D E

A compliémentaire

210

P e A P

P

© Coordonnées d'un vecteur dans une base donnée;
coordonnées d'une somme de vecteurs, du prodult
d'un vecteur par un nombre réel.

Condition de dépendance de deux vecteurs.

© Si un espace vectoriel admet une base de n élé-
ments, toute autre base posséde n éléments *;
dimension d'un espace vectoriel. Dimension d'un
sous-espace vectoriel; intersection de deux sous-
espaces vectoriels, (On se bornerada n =1, 2, ou3).

@ Matrice, dans une base donnée, d'une application
linéaire d'un plan vectoriel dans lui-méme. Composi-
tion de ces applications linéaires et multiplication des
matrices 2 X 2; déterminant d'une matrice 2 X 2.

© Espace affine de dimension 2 ou 3. Translations.
Droites et plans affines, intersections, parallélisme.
Repére cartésien; changement d'origine; représenta-
tions paramétriques de droites et de plans. Equation
cartésienne du plan.

* Ce résultat est admis en D ef E.

5. PRODUIT SCALAIRE
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ET FONCTIONS CIRCULAIRES
© Produit scalaire * (espace vectoriel, sur E, de
dimension 2 ou 3). Norme d'un vecteur; inégalité de
Cauchy-Schwarz; inégalité triangulaire. Orthogonalité

de deux droites vectorielles, d'une droite et d'un
plan vectoriels.

Bases orthonormées; existence. Expression analy-
tique du produit scalaire de deux vecteurs définis
par leurs coordonnées dans une telle base.

* En A, B, D, dimension 2 seulement.

© Applications linéaires du plan dans lui-méme
conservant le produit scalaire. Leurs matrices dans
une base orthonormée sont du type :
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avec a’+b*=1. Les matrices du type (1) forment
un groupe commutatif et a et || ne dépendent que
de I'application et non du choix de la base. Groupe
des rotations vectorielles. Etant donné deux vecteurs
unitaires x et y il existe une rotation vectorielle

unique ¢ telle que ;=q:(x).
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© Bases orthonormées donnant la méme valeur
au coefficient b de la matrice d'une rotation vecto-
rielle . Orientation du plan vectoriel euclidien.

Le plan étant orienté, Cosinus et Sinus d'une rotation;
notations Cos ¢ et Sin . Cosinus et Sinus de la
composée de deux rotations vectorielles.

© Angle de deux demi-droites vectorielles D, D'
(unique rotation amenant D sur D') dans le plan
vectoriel euclidien. Angle de deux vecteurs.

Calcul du Cosinus et du Sinus de 'angle de deux
vecteurs donnés par leurs coordonnées (base ortho-
normée, plan vectoriel euclidien orienté). Rotations
vectorielles et angles remarquables. Formules d'ad-
dition, le groupe des angles étant noté additivement.

© Cercle trigonométrique U. Définition. Bljection
du groupe des rotations sur U; structure de groupe
de U (notation additive). Application canonique | de R
sur le groupe des rotations : on admettra I'existence
d'une application surjective 0 de R sur le groupe des
rotations vectorielles telle que :

pour tous x, y réels, B(x+y)=0(x) +08())

et que la fonction définie par sin x = Sin (8(x)) soit
dérivable et de dérivée égale a1 pour x = 0. (L'enrou-
lement d'un fil sur U pourra donner une justification
intuitive de ces faits). Nombre .

Fonctions circulaires cos x (= Cos (6(x))), sin x, g x
de la variable réelle x.

Ensembles de définition, périodicités, représentations
graphiques. On explicitera les relations entre les fonc-
tions circulaires définies ici et les rapports trigono-
métriques introduits en classe de Troisiéme.
Relation entre cos x et sin x, entre cos x et tg x.

Relations entre les images, par les fonctions circu-

laires, du nombre x et des nombres : —x, m™—x,
™

Z—x, m+x =+x
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O Equations cosx=a, sinx=25, tgx=c.

@ Formules d'addition *; formules de multiplication
par 2; applications.

Transformation du produit scalaire a cos x + b sin x;
application a I'équation acosx+bsinx+c=0.

© Valeurs approchées de sin x, cos x et tg x pour

les « petites » valeurs de |x]|.

Dérivées des fonctions circulaires *, Dérivées des
fonctions x — cos(ax+b) et x — sin(ax + b).

* En Premiére B et A (complémentaire).

M1



