Calcul différentiel multiple

(résumeé)

droite R plan R?

courbe surface

(fonction f a un argument PLAN =)

fonction f & DEUX arguments réels
définie au voisinge d’un point a

fonction ¢ & UN argument réel
définie au voisinge d’un point «

dérivée ¢ (o) gradient V, f
produit ¢’ (a)t produit scalaire (V,f | u)
application linéaire tangente ¢’ (o) Id différentielle d, f
DL depena: DLy de fena:
platit) =) ~¢ ()t flatu)—fla)>daf (u) = (Vaf | )
droite tangente d’équation plan tangent d’éq;latlon
Y= (0) = ¢ (a) (z— 0) =@ =af () -a)

f C' : D,f définie et continue Vu,
i. e. D1 f et Dof définies et continues,
i. e. le plan tangent varie contintiement

@ C' : ¢ définie et continue, i. e.
la droite tangente varie contintiement

Pour dériver . UN SEUL argument __ UNE direction u <= | une dérivée PARTIELLE
our dériver : t f(a+ ) UNE droite a + Ru D.f (a) = }ii%f(aﬂut)—f(a) .
[Duf) (wy) = 252wk of

Dérivées partielles premieéres et secondes : oflay) - Gare aux abus 3o et % !

(D2f](x,y) = =%, *

dérivable dans DEUX directions LIBRES s Dyf =uy-Dyf +us Dof.

<= dérivables dans TOUTES les directions

Gradient _ (D1f(a) o .
SIK=R ° Vof = <D2f (@) Donne la direction de PLUS FORTE VARIATION depuis a.

/ Or f 0, X 0.Y ox f o
B = DG X 0w (57 )=(5% 53 ) (87 ) v a6
D1Dsf et DyDq f font sens

ET SONT CONTINUES.

théoréme de  on peut dériver dans

*Schwarzy ° n’importe quel ordre : DDy f = DaDi f si {

tous les directions % Pas d’autres
—> étre continue % implications!

*

[ étre dérivable dans *

otre O — [ étre différentiable }

<= admet un DL,

f différentiable = Dyf (a) =(Vaf | u)
en a } — daf (W) _ urD1f (a) +uzDaf (a)

f réelle différentiable et } { Vof =0 Dif(a)=0=Dsf (a)

L. |
localement extrémale en a dof =0 Vu € R?, D,f (a) % Réciproque fausse!

Sera FERMEE toute partie définies par des inégalités LARGES utilisant des fonctions CONTINUES.

/ / est linéaire, positive, croissante, vérifie Chasles / / = / / + / / et les inégalités triangulaires.
D D D1 Dy

Y Fubinix . - a<z<aet a x
isiD = {(y) € R?; <y<d(2) }, alors //Df =/, (fy(i((p)(a;)f(x,y) dy) dx.

vertical o (x)

*Fubinix . = |, 2 . b<y<fBet B T(y)

horizontal ' b= {(?J) €R%; P (y) <z < V(y) }’ alors //D f= fy=b (f$=‘1>(y) f(@,y) dx) dy.
ffPeDM(P)P dA ffPED P dA  moment d’inertie par ffPED w(P)d(P,A)? dA
IS e mP) da [f.. a4 ' rapport aunaxe A T [f _ u(p) da

centre de gravité : ; isobarycentre :



