ENSICAEN - 1A Matériaux et Chimie FISE
TD1 - Systémes différentiels linéaires

Exercice 1. Systeme homogene : solutions complexes et réelles
Résoudre les systemes différentiels suivants. Vous déterminerez leurs solutions réelles :

x1(t) = x1(t) + 2x,(t) x1(t) = —x,(t) x1(t) = x1(t) — x,(t)
@ {hooroint O hoom®  © Uho e e

x1(t)>‘

On posera X(t) = (x ()
2

Exercice 2. Systeme homogene

x(t)
Résoudre les systemes différentiels suivants (on posera X(t) = (y(t)))
z(t)

x'(t) =3x(t) —y(t) + z(t) x'(t) = x(t) + 4y(t) — 2z(t)
(@) {y’(t) = 2y(t) (b) {y’(t) = 6y(t) — 3z(t)
z'(t) = x(t) —y(t) + 3z(t) z'(t) = —x(t) + 4y(t)

1 3
X'(6) = —5x(0) +y(©) +52(0)

3 1
© 1¥'® = —5x@ +y(©) +52(0)

1 1
z'(t) = Ex(t) +y(t) + Ez(t)

Exercice 3. Systeme avec second membre

x1(t) = x1(t) + x,(t) + 3e?t

Résoudre le systeme différentiel suivant : {
! y ' €1 SUlV x5(t) = 4x,(t) + x,(t) + 9t

X1 (t))
x2(8)/)
2) Déterminer une solution particuliére X, (t) (on pourra choisir une solution sous la forme de

1) Déterminer la solution générale X, (t) du systeme homogene associé ou X(t) = (

polynémes de degré 1 et d'exponentielles).

Exercice 4. Systeme avec second membre

Déterminer les solutions réelles du systeme différentiel X'(t) = AX(t) + B(t) ou
_ (-1 -1 [t
a=(7 5 eso=(p)

Exercice 5. Résolution d'une équation différentielle linéaire (EDL) d'ordre 3
Trouver les solutions f(t) de I'EDL d'ordre 3 : f® ()+£""(t) — 10f'(t) + 8f(t) = 4exp(2t)
1) Préciser X(t) et le systeme différentiel d'ordre 1 associé a cette équation différentielle.

2) Déterminer la solution générale X(t).
3) En déduire la solution générale f(t) de I'équation différentielle linéaire d'ordre 3.




   ( a )      {        x 1 ′  ( t ) =   x 1  ( t ) + 2   x 2  ( t )     x 2 ′  ( t ) =   x 1  ( t ) +   x 2  ( t )                    ( b )      {        x 1 ′  ( t ) = −   x 2  ( t )       x 2 ′  ( t ) =   3 x 1  ( t )                  ( c )      {        x 1 ′  ( t ) =   x 1  ( t ) −   x 2  ( t )       x 2 ′  ( t ) =   x 1  ( t ) +   x 2  ( t )


  X  ( t ) =  (      x 1  ( t )     x 2 ( t ) )


  X  ( t ) =  (       x  ( t )   y  ( t )   z ( t ) ) )


   ( a )      {      x ′  ( t ) = 3 x  ( t ) − y  ( t ) + z ( t )     y ′  ( t ) = 2 y  ( t )                                                           z ′  ( t ) = x  ( t ) − y  ( t ) + 3 z ( t )                ( b )      {      x ′  ( t ) = x  ( t ) + 4 y  ( t ) − 2 z ( t )     y ′  ( t ) = 6 y  ( t ) − 3 z  ( t )                               z ′  ( t ) = − x  ( t ) + 4 y  ( t )                        


     ( c )      {      x ′  ( t ) = −  1 2 x  ( t ) + y  ( t ) +  3 2 z ( t )     y ′  ( t ) = −  3 2 x  ( t ) + y  ( t ) +  1 2 z ( t )     z ′  ( t ) =  1 2 x  ( t ) + y  ( t ) +  1 2 z ( t )                              


       {        x 1 ′  ( t ) =   x 1  ( t ) +   x 2  ( t ) + 3   e  2 t       x 2 ′  ( t ) = 4   x 1  ( t ) +   x 2  ( t ) + 9 t


    X h ( t )


  X  ( t ) =  (      x 1  ( t )     x 2 ( t ) )


    X  p ( t )


  X ′ ( t ) = A X  ( t ) + B ( t )


  A =  (    − 1  − 1   1  − 3 )


  B  ( t ) =  (    t   0 )


    f   ( 3 )  ( t )   + f  ′ ′  ( t ) − 10   f ′  ( t ) + 8 f  ( t ) = 4 ex  p ⁡   ( 2 t )


  X ( t )

