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Interrogation de cours 

1) Donner l’expression de la différentielle de la fonction 𝑓(𝑥, 𝑦, 𝑧, 𝑡). 

𝑑𝑓 = (
∂𝑓

∂𝑥
)
𝑦,𝑧,𝑡

𝑑𝑥 + (
∂𝑓

∂𝑦
)
𝑥, 𝑧,𝑡

𝑑𝑦 + (
∂𝑓

∂𝑧
)
𝑥,𝑦, 𝑡

𝑑𝑧 + (
∂𝑓

∂𝑡
)
𝑥,𝑦,𝑧

𝑑𝑡 

2) En coordonnées cylindriques, donner l’expression du vecteur position et du vecteur déplacement élémentaire. 

𝑟 = 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗⃗ = 𝑟𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝑧𝑢𝑧⃗⃗⃗⃗⃗ = (
𝑟
0
𝑧
)

ℜ𝑐𝑦𝑙

 et  𝑑𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗⃗ = 𝑑𝑟𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗⃗ + 𝑟𝑑𝜃𝑢𝜃⃗⃗ ⃗⃗⃗ + 𝑧𝑢𝑧⃗⃗⃗⃗⃗ = (
𝑑𝑟
𝑟𝑑𝜃
𝑑𝑧

)

ℜ𝑐𝑦𝑙

 

3) Donner le développement limité à l’ordre 1 au voisinage de 0 de : 𝑓(𝑥) = √1 + 𝑥 et  𝑔(𝑥) = 𝑒𝑥. 

𝑓(𝑥) = 1 +
1

2
𝑥    et     𝑔(𝑥) = 1 + 𝑥 

4) En coordonnées cylindrique, donner les expressions des différentes surfaces élémentaires et du volume 
élémentaire. 

{
𝑟 = 𝑐𝑡𝑒 𝑑𝑆 = 𝑟𝑑𝜃𝑑𝑧
𝜃 = 𝑐𝑡𝑒 𝑑𝑆 = 𝑑𝑟𝑑𝑧
𝑧 = 𝑐𝑡𝑒 𝑑𝑆 = 𝑟𝑑𝑟𝑑𝜃

 𝑒𝑡 𝑑𝑉 = 𝑟𝑑𝑟𝑑𝜃𝑑𝑧 

5) Soit la fonction mathématique suivante : 𝑠(𝑥, 𝑡) = 𝐴𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 
Parmi les équations suivantes, la(les)quelle(s) est(sont) juste(s) ? 

a 
𝑑𝑠

𝑑𝑥
= 𝐴𝑘𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) b 

𝑑𝑠

𝑑𝑥
= −𝐴𝑘𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 

c 
𝑑𝑠

𝑑𝑡
= 𝐴𝜔𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) d 

𝑑𝑠

𝑑𝑡
= −𝐴𝜔𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 

 

 

Réponses au QCM du cours 

N° 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

Réponse(s) c  a, c d b c b b c a, b 
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1) Donner l’expression de la différentielle de la fonction 𝑓(𝑥, 𝑦, 𝑧, 𝑡). 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

2) En coordonnées cylindriques, donner l’expression du vecteur position et du vecteur déplacement élémentaire. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3) Donner le développement limité à l’ordre 1 au voisinage de 0 de : 𝑓(𝑥) = √1 + 𝑥 et  𝑔(𝑥) = 𝑒𝑥. 

 
 
 
 
 
 
 

4) En coordonnées cylindrique, donner les expressions des différentes surfaces élémentaires et du volume 
élémentaire. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5) Soit la fonction mathématique suivante : 𝑠(𝑥, 𝑡) = 𝐴𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 
Parmi les équations suivantes, la(les)quelle(s) est(sont) juste(s) ? 

a 
𝑑𝑠

𝑑𝑥
= 𝐴𝑘𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) b 

𝑑𝑠

𝑑𝑥
= −𝐴𝑘𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 

c 
𝑑𝑠

𝑑𝑡
= 𝐴𝜔𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) d 

𝑑𝑠

𝑑𝑡
= −𝐴𝜔𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡 − 𝑘𝑥) 

 

 


