
Corrigé exer
i
e 121 :

1. Par le théorème fondamental de la dynamique, on a, pour tout t > 0, ma(t) = mg − kv(t) ⇔

mv′(t) = mg − kv(t) ⇔ v′(t) = g − k
m
v(t), 
ar m 6= 0. Par 
onséquent, v est solution de l'équation

di�érentielle (E) : y′ = − k
m
y + g.

2. (E) est de la forme y′ = ay+b de solutions t 7→ Ceax− b
a
, où C est une 
onstante réelle. On est dans

le 
as où a = − k
m
, b = g et don


b
a
= −mg

k
. On en déduit que les solutions de (E) sont les fon
tions

dé�nies sur [0; +∞[ par t 7→ Ce−
kt

m + mg

k
, où C est un réel. De plus, la vitesse initiale de l'objet est

nulle, don
 v(0) = 0 ⇔ C + mg

k
= 0 ⇔ C = −mg

k
. Ainsi, pour tout t > 0, v(t) = mg

k

(

1− e−
kt

m

)

.

Corrigé exer
i
e 122 :

1. Soit f dé�nie sur R par f(x) = 0 alors f est dérivable sur R et, pour tout x ∈ R, f ′(x) = 0. D'autre

part, pour tout x ∈ R, (f(x))2 = 0. Don
, pour tout x ∈ R, f ′(x) = (f(x))2 : f est bien solution

de (E).

2. Soit g une fon
tion dérivable sur un intervalle I de R et ne s'annulant pas sur 
et intervalle. Alors,

pour tout x ∈ I, g′(x) = (g(x))2 ⇔ g′(x)

(g(x))2
= 1, en divisant 
haque membre par (g(x))2 6= 0. Don


g est solution de (E) si, et seulement si, g est solution de l'équation di�érentielle

y′

y2
= 1.

3.

y′

y2
= 1 ⇔

(

− 1
y

)

′

= 1 ⇔ − 1
y(x)

= x+ k où k est un réel et pour x 6= −k. Ainsi, les solutions de (E)

sont les fon
tions dé�nies ave
 k ∈ R et pour x 6= −k par y(x) = − 1
x+k

.

4. On détermine k tel que y(0) = 1 ⇔ k = −1. Ainsi, la solution 
her
hée est la fon
tion dé�nie pour

x 6= 1 par x 7→ − 1
x−1

.
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