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CHAPITRE 7                         FONCTIONS CIRCULAIRES
I. RAPPEL

1. UNITES DE MESURE

Il existe trois types d’unités de mesure :

· le degré : un angle plat mesure 180 degrés.

· Le radian : un arc de cercle de mesure un radian a même longueur que le rayon du cercle.
· Le grade : un angle plat mesure 200 grades (utilisé en topographie).

2. CONVERSION

Si les mesures en degrés, radians, grades d’un même angle sont respectivement a, b et c, alors on peut passer de l’une à l’autre grâce aux relations suivantes : 
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LONGUEUR D4UN ARC DE CERCLE ET AIRE D4UN SECTEUR ANGULAIRE

Définition : Sur un cercle de rayon R, la longueur d’un arc de cercle intercepté par un angle au centre de mesure en radians est :    L = R
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Définition : L’aire d’un secteur angulaire de mesure 
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radians et de rayon R est : 

A = EQ \s\do1(\f(1;2)) R²
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II. CERCLE TRIGONOM2TRIQUE

1. NOTION D’ANGLE ORIENTE

Définition : Un angle orienté est caractérisé par une mesure d’angle ainsi qu’un sens  de rotation (le sens dit direct étant le sens contraire des aiguilles d’une montre).
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Exemple : L’angle (EQ \o(\s\up12(¾®);OA),  EQ \o(\s\up12(¾®);OB)) mesure 
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radians alors que l’angle (  EQ \o(\s\up12(¾®);OB),  EQ \o(\s\up12(¾®);OA)) mesure 
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 radians.
2. CERCLE TRIGONOMETRIQUE

Définition : On appelle cercle trigonométrique dans le plan muni d’un repère orthonormal (O ; EQ \o(\s\up12(®);i);  EQ \o(\s\up12(®);j)) le cercle de centre O, de rayon 1, pour lequel on choisit le sens direct.

Définition : Soit M un point sur le cercle trigonométrique tel que (EQ \o(\s\up12(®);i) ; EQ \o(\s\up12(¾®);OM))= x radians. Alors :
· le cosinus de x, noté cos x, est l’abscisse du point M dans (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)).

· le sinus de x, noté sin x, est l’ordonnée du point M dans (O ; EQ \o(\s\up12(®);i); EQ \o(\s\up12(®);j)).
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Tableau des valeurs remarquables : 
	x
	0
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	Cos x
	1
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	EQ \s\do1(\f(1;2))
	0
	-1

	Sin x
	0
	EQ \s\do1(\f(1;2))
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III. FONCTIONS CIRCUMAIRES

1. FONCTION COSINUS

Définition :  Le plan étant muni d’un repère orthonormal (O, EQ \o(\s\up12(®);i) ;  EQ \o(\s\up12(®);j)), pour tout réel x, il existe un unique point M sur le cercle trigonométrique tel que la mesure de l’angle (EQ \o(\s\up12(®);i) ;  EQ \o(\s\up12(¾®);OM)) soit x.

On appelle cosinus x, noté cos (x), l’abscisse du point M.

Propriétés :

· La fonction cosinus prend ses valeurs dans l’intervalle [-1 ; 1].
· La fonction cosinus est une fonction paire, en effet pour tout réel x on a         cos (-x) = cos (x).
· La fonction cosinus est périodique de période 2
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, c'est-à-dire que pour tout réel x on a cos (x +2
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) = cos (x) .
Théorème : La fonction cosinus est strictement décroissante sur l’intervalle [0, 
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On a le tableau de variation suivant : 

Théorème : La fonction cosinus est dérivable sur  et admet pour fonction dérivée  la fonction – sin (x).

Courbe représentative :
La courbe représentative de la fonction cosinus est : 

· symétrique par rapport à l’axe des ordonnées ;

· invariante par la translation de vecteur 2
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 EQ \o(\s\up12(®);i).

2. FONCTION SINUS

Définition : Le plan étant muni d’un repère orthonormal (O, EQ \o(\s\up12(®);i) ;  EQ \o(\s\up12(®);j)), pour tout réel x, il existe un unique point M sur le cercle trigonométrique tel que la mesure de l’angle (EQ \o(\s\up12(®);i) ;  EQ \o(\s\up12(¾®);OM)) soit x.

On appelle sinus x, noté sin (x), l’ordonnée du point M.

Propriétés :

· La fonction sinus prend ses valeurs dans l’intervalle [-1 ; 1].
· La fonction sinus est une fonction impaire, en effet pour tout réel x on a        sin (-x) = - sin (x).
· La fonction cosinus est périodique de période 2
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, c'est-à-dire que pour tout réel x on a sin (x +2
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Théorème : La fonction sinus est strictement croissante sur l’intervalle [0,
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] et strictement décroissante sur [
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On a le tableau de variation suivant : 

Théorème : La fonction sinus est dérivable sur  et admet pour fonction dérivée  la fonction cos (x).

Courbe représentative :
La courbe représentative de la fonction sinus est : 

· symétrique par rapport à l’origine du repère ;

· invariante par la translation de vecteur 2
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 EQ \o(\s\up12(®);i).
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IV. RESOLUTION D’EQUATION

1. SINX = a

Il y a 3 cas possibles : 

· a < -1 ou a > 1 : dans ce cas il n’y a pas de solutions.

· a = 1 ou a = -1 : dans ce cas il y a une solution sur ] - ; ] qui est 
[image: image32.wmf]2

p

±

 selon que ce soit 1 ou -1.

Pour obtenir toutes les solutions sur  on fait : 
               Si a = 1  alors S = { x ( tel que x = 
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               Si a = -1 alors S = { x ( tel que x = -
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· -1 < a < 1 : dans ce cas il y a deux solutions sur ] - 
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] noté 
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 et l’ensemble de solutions se note :  

       S = {  x ( tel que x = 
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Graphiquement, on peut lire les solutions particulières de l’équation : 


2. COS X=a

Il y a 3 cas possibles : 

· a < -1 ou a > 1 : dans ce cas il n’y a pas de solutions.

· a = 1 ou a = -1 : dans ce cas il y a une solution sur ] - ; ] qui est 0 ou  selon que ce soit 1 ou -1.

Pour obtenir toutes les solutions sur  on fait : 

               Si a = 1  alors S = { x ( tel que x = 
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               Si a = -1 alors S = { x ( tel que x = -
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· -1 < a < 1 : dans ce cas il y a deux solutions sur ] - ; ] noté 
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  et l’ensemble de solutions se note :  

       S = {  x ( tel que x = 
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Graphiquement, on peut lire les solutions particulières de l’équation : 
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