Intégrales définies

Changement de paramétrage
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Changement de variable dans une intégrale cylindrige :
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Ona: Xx=rcosd ; y=rsind ; z=mM = dxdydz=rdrdédz
| = ”Lf(x,y,z)dxdydz = ”Lf(rcos@,rsin@,z)rdrd@dz
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Coordonnées sphérigues
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Intégrales définies sur une plague

Aired'uneplaque A=”Ddxdy

Massead'uneplaque m= ”D P(X,y) dxdy p(X,y) =densité

Centredegravitéd'uneplaque G X
Yo
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Momentd'inertied'une plaquepar rapporta O:
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Polaire:
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F(r,0) = f(x(r,0),y(r,0)
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Intégrales définies sur un objet non plan (en troiglimensions):

Volume V= ”dedydz

Masse m= ”L P(X,y,2) dxdydz p(X,Y,2) =densité

_ [Ify £(x,y,2) x dxdy dz
[If; £(x,y,2) dxdydz

_ [l A(x.y.2) ydxdydz
Centredegravité: G G [I§, P(X,y,2) dxdydz

[If, p(x.y,2) zdxdydz
[Ify £(x,y,2) dxdydz
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Momentd'inertie:

Par rapportau pointO: lo =” Py, z)(x2 + y2 + 22) dxdydz
Par rapporta |l'axeOz: loz; = ”L P(X,Y, z)(x2 + y2) dxdydz

Par rapportau planxOy: 1yoy = ”L p(X,Y,2) z2dx dydz

Intégrale curviligne :

B Il fautuneformedifférentelle: « = P(x,y) dx+ Q(x,y)dy
X = X(t)
etunarc: tA=A et tg=B
A y = X(t)

PO Y0 X (0 + Q0. y0) y (0] dt= [ ca(x.y)

Joy+[axy=[axy et [amyromy=]amxy+] o)
AB BC AC AB AB AB

I Pdx+Qdy = ” [6(3 aPjdxdy
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Formule générale du changement de variables

X =Xx(u,v,w)
Soit: y=y(u,v,w)
z=z(u,v,w)

| = ” f(x,y,2) dxdydz = ”Lf(x(u,v,w),y(u,v,w),z(u,v,w))\A\dudvdw
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a, B, @) | = du & ov Px oW

Avededeéterminah: A = Dy 2 _ a, B, ¢ =la, _ 9y B, _ %y . _ oy
D(u,v,w) ou ov ow
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