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Le systéme homogene (Sp) Y/ = AY admet pour base de solutions les fonctions

U1 V2 Up
o4 vl v,
Vi = , Vy = , V=
(p—1) (r-1) (p—1)
Uy Vg Up

On cherche alors une solution particuliere de (S) sous la forme
Y(t) =oa(t)Vi(t) + ...+ ap(t)Vp(2).

Comme V] = AVj, il vient

Y'(6) =Y a(OV/(t) + Y o (t)V;(D)
=AY (t) + > o (t)Vi().
11 suffit donc de choisir les a; tels que > o (¢)V;(t) = B(t), c’est-a-dire

ay(B)vr(t) + ...+ ag(t)vp(t) =0

; OV (W) + .+ WP (t) =0
40PV (@) . al (e () = 2 b(t).

P

On obtient ainsi un systéme linéaire de p équations par rapport aux p inconnues
@y (t),...,a,(t). Le déterminant de ce systeme est non nul pour tout ¢ € R (les
vecteurs Vi(t),...,V,(t) sont linéairement indépendants, car si une combinaison
lindaire Y = 51Vi + ... + B,V est telle que Y(¢) = 0, alors Y = 0 d’apres le
théoréme d’unicité, donc 61 = ... =G, =0).

La résolution de ce systéme permet de calculer of,..., «
intégration, d’ou la solution particuliere cherchée :

, .
p» DUIS i, ..., qp par

y(t) = ar(t)vi(t) + ... + ap(t)vp(t).

Exemple — (E) ¢’ +4y =tant, avect € } - %, g [

e On commence par résoudre I’équation sans second membre
(Eo) Yy’ +4y = 0.

Le polynéme caractéristique est P(\) = A? + 4, et posséde deux racines simples
2i et —2i. L’équation (Eg) admet pour base de solutions les fonctions t +— €2
t — e~ 2% ou encore :

t+— cos 2t, t+ sin 2t.

e On cherche ensuite une solution particuliére de (E) en posant

y(t) = aq (t) cos 2t 4+ aa(t) sin 2t.
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Ceci conduit a résoudre le systéeme

o (t) cos 2t + ag(t) sin 2t = 0
1(t) - (—2sin 2t) + ab(t) - (2 cos 2t) = tan t.

@
Le déterminant du systeme étant égal a 2, on obtient
, 1 . . 9 1
oy (t) = ~5 tan tsin 2t = —sin“ ¢t = —3 (1 — cos 2t)

, 1 1 2 . 1
as(t) = 3 tan tcos 2t = 3 tan t(2cos”t — 1) = sin 2t — 3 tan t,

t 1
a(t) = —3 + 1 sin 2t

1 1
as(t) = —= cos 2t + = In(cos t),
4 2
d’on la solution particuliere
t 1 .
y(t) = —5 cos 2t + 5 sin 2t In (cos t).
La solution générale est donc

t 1 . .
y(t) = —5 cos 2t + 5 sin 2t In (cos t) + aq cos 2t + ag sin 2t.

4. SYSTEMES DIFFERENTIELS LINEAIRES A COEFFICIENTS
VARIABLES

L’objet de ce paragraphe (avant tout théorique) est de généraliser les résultats du
§ 2 au cas des systemes linéaires a coeflicients variables.

4.1. RESOLVANTE D’UN SYSTEME LINEAIRE

Considérons une équation linéaire sans second membre

(Eo) Y = A@t)Y

ou A:R DI — M,(K) est une matrice m x m sur K a coeflicients continus.

Soit 8 ’ensemble des solutions maximales de (Eg). Pour tout ¢y € I, on sait que
by 8 — K™, Y — Y (to)

est un isomorphisme K-linéaire. Pour tout couple (¢,ty) € I%, on définit

(1)71
R(t,tg) = B, 0@, i K™ 108 D, gm

V — Y +—Y().



