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Fiche outils mathématiques : dérivées et primitives 
 

Calcul différentiel, calcul intégral 

 

Calcul différentiel : 
Il consiste à calculer le taux de variation d’une grandeur. 
Le taux de variation d’une fonction c’est la dérivée de la 
fonction. 

Calcul intégral 
Il consiste à calculer la valeur d’une grandeur en 
connaissant son taux de variation. 
Il consiste à calculer une fonction connaissant sa dérivée : 
calcul de primitive 
De manière intuitive ; 

 La dérivée cherche une enveloppe 

 La primitive cherche une surface (calcul d’aire sous la courbe) 

 

Dérivées 

 

Taux d’accroissement        ou        taux de variation 
Soit une fonction 𝑓définie sur un intervalle ouvert I et soit a∈ I. 
Le fonction 𝑓 admet un nombre dérivé en a, noté f’(a), si la limite du taux d’accroissement 
existe et est finie : 

𝑓 ′ 𝑎 = lim
ℎ→0

𝑓 𝑎 + ℎ − 𝑓(𝑎)

ℎ
 

Dérivées usuelles : 
Fonction Dérivée Intervalle de 

dérivabilité 

𝒇 𝒙 = 𝒌avec𝒌constante 𝑓 ′ 𝑥 = 0 ℝ 
𝒇 𝒙 = 𝒙 𝑓 ′ 𝑥 = 1 ℝ 

𝒇 𝒙 = 𝒂𝒙 + 𝒃 𝑓 ′ 𝑥 = 𝑎 ℝ 

𝒇 𝒙 = 𝒙𝒏    𝒂𝒗𝒆𝒄 𝒏 ∈  ℕ∗ 
𝒇 𝒖 = 𝒖𝒏 

𝑓 ′ 𝑥 = 𝑛𝑥𝑛−1 
𝑓 ′ 𝑢 = 𝑛 ∙ 𝑢′ ∙ 𝑢𝑛−1 

ℝ 

𝒇 𝒙 =  𝒙 = 𝒙𝟏/𝟐 
𝑓 ′ 𝑥 =  

1

2
 𝑥

1

2
−1 =

1

2 𝑥
 

]0; +∞[ 

𝒇 𝒙 =
𝟏

𝒙𝒏
= 𝒙−𝒏avec𝒏 ∈  ℕ∗ 𝑓 ′ 𝑥 = −𝑛 × 𝑥−𝑛−1 = −

𝑛

𝑥𝑛+1
 ℝ* 

𝒇 𝒙 = 𝐜𝐨𝐬⁡(𝒙) 
𝒇 𝒖 = 𝐜𝐨𝐬⁡(𝒖) 

𝑓 ′ 𝑥 = −sin⁡(𝑥) 
𝑓 ′ 𝑢 = −𝑢′ ∙ sin⁡(𝑢) 

ℝ 

𝒇 𝒙 = 𝐬𝐢𝐧⁡(𝒙) 
𝒇 𝒖 = 𝐬𝐢𝐧⁡(𝒖) 

𝑓 ′ 𝑥 = +𝑐𝑜s⁡(𝑥) 
𝑓 ′ 𝑢 = +𝑢′ ∙ cos⁡(𝑢) 

ℝ 

𝒇 𝒙 = 𝐭𝐚𝐧⁡(𝒙) 
𝑓 ′ 𝑥 =

1

𝑐𝑜𝑠2(𝑥)
= 1 + 𝑡𝑎𝑛2(𝑥) ]

𝜋

2
+ 𝑘𝜋;

𝜋

2
+  𝑘 + 1 𝜋[ 

𝒇 𝒖 = 𝒆𝒖 𝑓 ′ 𝑢 = 𝑢′ ∙ 𝑒𝑢  ℝ 

𝒇 𝒙 = 𝐥𝐧⁡(𝒙) 
𝑓 ′ 𝑥 =

1

𝑥
 

]0; +∞[ 

Règles de dérivation : 
Somme (𝒖 + 𝒗)′ 𝒖′ + 𝒗′ 
Produit (𝑢 ∙ 𝑣)′ 𝑢′ ∙ 𝑣 + 𝑢 ∙ 𝑣′ 
Quotient 

 
𝑢

𝑣
 
′

= 
𝑢′ ∙ 𝑣 − 𝑢 ∙ 𝑣′

𝑣2  
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Dérivées et cinématique 

 
La vitesse instantanée s’obtient en dérivant, par rapport au temps, le 
vecteur position :  
L’accélération s’obtient en dérivant, par 
rapport au temps, la vitesse 
 
 

Dérivée des vecteurs unitaires des bases mobiles 
 

Les bases  𝑒𝜌    , 𝑒𝜃     , 𝑒𝑧     , (𝑒𝑟    , 𝑒𝜃     , 𝑒𝜑     )  et(𝑒𝑡    , 𝑒𝑛     , 𝑒𝑏     )dépendent du temps elles sont appelées 

bases mobiles. 

Lorsque l’on dérive un vecteur (position ou vitesse) par rapport au temps, s’il est exprimé 
dans une base mobile, il faut penser à dériver ses vecteurs unitaires. 
 

Base 
cylindrique 

 
 
 
 
 

Base 
sphérique 

 
 
 
 
 
 

Repère de 
Frenet 

 
 

 
 
 
 

 

Primitives 

 

 𝑓 𝑥 𝑑𝑥 =  𝐹(𝑥) 𝑎
𝑏 = 𝐹 𝑏 − 𝐹(𝑎)

𝑏

𝑎
,   où 𝐹 est une primitive de 𝑓 sur [a,b] 

 

Equations différentielles du temps 

 
Calcul intégral et différentiel 
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Equations différentielles en mécanique du point 

 
Une équation différentielle est une équation où l’inconnue est une fonction, et qui se 
présente sous la forme d’une relation entre cette fonction et ses dérivées. 
 
La solution d’une équation différentielle est une fonction (et non pas un nombre) 
 
On trouvera souvent des solutions à une constante près. Seule une information 
complémentaire (dite condition initiale) permettra de préciser sa valeur (passage de la 
courbe par un point connu, par exemple). 
 
En mécanique du point nous résoudrons des équations différentielles faisant intervenir la 
position, la vitesse et l’accélération : 
 
Types d’équations différentielles 

 

 
 

Exemples : 
    

Chute 
libre d’un 
corps 
freiné par 
un fluide  

 

 

 

 

 

oscillation 
d’une 
masse 
accrochée 
à un 
ressort 
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Oscillation 
d’une 
masse 
accrochée 
à un 
pendule 

 

 

 
 

 

 

 

 
 
 


