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Exercice 1

Pour Chaque equation dis si elle est linéaire ou non linéaire, et indique son ordre :
2d> d _

2y L3t W 4y =0,

y'+ty +ey=0,

Yy + cosy = 0,

y// + (y/)Z + Yy = O,

ty +y="t,

y' = yln(y).
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Exercice 2

Résoudre les équations différenttielles suivantes :

1. fl—f =te ",

2. ‘fl—f = tx,

3. W= ¢(1+y),
4. % = ey,

5. % = (> + 1)y,
6. % = t?sin(y),
7. W= et

8. % = t?sin(y),
9. % = ycos(t).

Exercice 3

Counsidérons :

y(0) = 1.

1. Montrer que la solution existe globalement,

{ y'(t) = ty(t),

2. déterminer la solution explicite et étudier son comportement quand ¢ — oo.



Exercice 4

Montrer ’équivalence entre la forme différentielle et la forme intégrale :

y(t) =wo +/t f(s,y(s))ds.

Exercice 5

1. Soit f(z) = 2°. Est-elle globalement Lipschitzienne sur R ?
2. Soit f(z) = sin(x). Montrer que f est Lipschitzienne sur R.

Exercice 6
Mettre le systéme différentiel :

u” = au' + bu + cv’' + dv,
v =ev' + fu+ gu' + hu

sous la forme d’un systéme linéaire :
7= Ax

oll = est un vecteur de dimension 1 convenable et A une matrice carrée n X n.

Mettre ensuite le systéme différentiel non autonome :

u = au 4+ bu+ v’ + dv + at),
V" =ev' + fu+ gu' + hu+ B(t)

sous la forme d’un systéme autonome :

ol x est un vecteur de dimension n convenable.

Enfin, mettre le systéme différentiel :

uw = uv — sinucosv = h(u,v),
v =wv' + 2uv + udv' + ev = k(u, v,v')

sous la forme dun systéme :
' = g()

ol x est un vecteur de dimension convenable.

Exercice 7
Montrer que le probléme & conditions initiales suivant :
1/2

v = ||

posséde quatre solutions passant par le point (0,0) et tracer ces solutions dans le plan (¢, z).
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Exercice 8
On considére ’équation différentielle :
x’ = x|sint|

1. Ecrire I’équation sous la forme d’un systéme autonome.
2. Etudier 'existence et 'unicité des solutions sur R.

3. Soit () la solution maximale avec la condition initiale 2(0) = x¢. Montrer que si zy < 0
alors pour tout t € R, z(t) > 0.

4. Calculer explicitement les solutions.

Exercice 9

Montrer que si :
a —b
=(7)

A qfcosb —sinbd
© = \sinb cosb |-

alors :

Exercice 10

Calculer e* pour :

= ()

et en déduire la solution du systeme X = AX.

Exercice 11

11

Soit A = (O 1

> . Calculer 4.

Exercice 12

Résoudre le systéme :

{9”' Y (4(0),9(0) = (1,0)

y =-r+y,



