|[FORMULAIRE |

Dans tout ce formulaire on ne parle pas du domaine de définition de la formule : par exemple \/a sous-entend a > 0, n € N*, k est une constante.

Logarithme et Exponentielle : e? = In(e?) =z
Inl1=0|In(ab) =1n(a) +In(b) | In(a/d) =In(a) — In(d) | In(1/a) = —In(a) | In(v/a) =1In(a)/2 | In(a*) = aln(a)
e =1 |e"Y =e%e¥ etV =% /¥ e T =1/e" Vet = e®/? (e®)Y = e™
zklzlooe =0 zgrfooe = +o0 ilil% In(z) = —oc0 zgrfoo In(z) = 400 iiil%xln(m) =0 zgrfoo In(z)/z=0
lim ze® =0 lirf e’ /z = +oo 11111 In(z)/z=0| lim 2"e" =0 11111 e’ /z" = +o0 lirf In(z)/z" =0
Dérivées
Fonctions usuelles | Fonctions usuelles Regles de dérivation Exemples
fl@) | f'(=@) f@) | f'(x)
k 0 x 1 (u+v) =u+v | (uxv) =vv+u (3x21na:)/:6arlnar—|—3:c
kExxz|k zk kak—1 (kxu) =kxu (uk) = ku'uF—1 (sin3(:c )I = 3cosxsin®x
n ! ul u ! U v—uv 71)2 ! —4x
% _wiz min T gntl (%) = Tuz (5) = 2 (%-ﬁ-mz) = (1-‘-;12)2
VT | 5 nz |21 (V) = 52 (u(v(2))) = u'(v(z)) x v/ (x) || (sin (e2*))" = 2¢2* cos (e**)
’ -3\ o
sinx | cosz e’ e’ (sinu) = u'cosu | (Inu) =% (e_‘”g) = 15225
cosz | —sinz tanx | 1+ tan’z | (cosu) = —u'sinu | (e¥) = u'e" (sin(z?))" = 3a? cos(a®)

‘ Dérivées partielles ‘

On dérive une fonction de plusieurs variables par rapport a une variable en considérant les autres variables comme constantes.

%(—5:6@3) = —10zy> %(—5:6@3) = —15x2y? %e‘fw%ﬁ = —10:1cy?’e_‘r”v2y3 %e_512y3 = —15:102342e_‘l’—””2y3

‘Matrice Jacobienne, Trace, Déterminant ‘

[ of x 91 X
Pour un systeme { :c/ f(@,y) on définit la Matrice Jacobienne : A(z,y) = gz( ) gy( X2
Y =g(z,y) a(zy) Fi(z,y)
Pour une matrice A = < @ Z ) on définit sa trace tr(A) =a-+d et son déterminant det(A) = ad — be.

Moyenne, Variance, Covariance‘

1 ¢ 1 ¢
Pour une série X de n mesures x;, on a la moyenne u(X) = — E x;, la variance Var(X) = — E (z; — p(X))? = u(X?) — p(X)?,
n n
=1 i=1

I'écart-type o(X) = y/Var(X). On a p(aX +b) = au(X) +b, Var(aX +b) = a*Var(X), o(aX +b) = |a|o(X).

Pour une série de n couples de mesures (z;,y;), on a le centre de gravité G = (u(X), u(Y)),

1 n
la covariance Cov(X,Y) = — < Z(wl — (X)) (y; — w(Y)) | = w(XY) — p(X)u(Y),
n
i=1
le coefficient de corrélation linéaire p(x,y) = M,
Var(z)Var(y)
o XY A
la droite des moindres carrés y = ax +b, ot a = % , b= p(Y) —au(X).

Inertie Totale, Intraclasse, Interclasse‘

1
Pour un nuage I' de n points M; et de centre de gravité G on a ’inertie totale Z(I') = - (d(M1,G)? +d(M2,G)? + -+ - + d(M,,G)?).

Si ce nuage est la réunion disjointe de k sous-nuages I'1, ..., ', de centres de gravité G, ..., Gy, formés de n1, ..., ng points
on a linertie intraclasse : Lintrq = D1Z(T'1) + ... + D, Z(T'x) ou D, = n;/n est le poids relatif de I'; dans T’

et Dinertie interclasse : Linter = D1d2(G1,G)? + ... + Prpda(Gr, G)?, alors ‘ Z(T) = Lintra + Zinter |




