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ConseilsObjectifs

1.1  GÉNÉRALITÉS SUR LES FONCTIONS
Les fonctions seront utilisées fréquemment, notamment pour modéliser des phéno-
mènes continus.

1.1.1  Domaine de définition

Définition 1.1
On appelle fonction numérique d’une variable réelle toute application dont les 
ensembles de départ et d’arrivée sont des ensembles de réels.

On notera :  
f D

x f x

:

( )

Æ !
"

L’ensemble D est appelé l’ensemble de définition de f.

Les intervalles de ^ sont des sous-ensembles particuliers de ^.
Dans le cas où la fonction n’est connue que par l’écriture de f(x), on sous-
entend que le domaine de définition est l’ensemble de tous les réels x tels 
que f(x) existe.

Notions de base 1



Chap. 1. Notions de base2

Exercice 1 : Recherche d’un domaine de définition

Déterminez l’ensemble de définition de la fonction f x
x

: 8
3

42 -
.

Solution
f x( ) existe si et seulement si x2 4 0- >  (l’expression sous le radical doit être 
positive et le dénominateur doit être non nul). Considérons le polynôme x2 4- . 
Ce polynôme admet deux racines : – 2 et 2. On rappelle qu’un trinôme du second 
degré ax bx c2 + +  est du signe de a à l’extérieur des racines et du signe de –a 
à l’intérieur des racines. Ici, a = 1 donc x x2 4 0 2 2- > € Œ -• -] [ » +•] [; ; .
On peut donc conclure que le domaine de définition de f est : -• -] [ » +•] [; ;2 2 .

1.1.2  Propriétés graphiques d’une fonction
On se place dans un repère orthonormal du plan O i j; ,

I I
( ).

Définition 1.2
Soit f une fonction définie sur un ensemble I.
L’ensemble des points M  de coordonnées M x f x( ; ( )), x IŒ , est appelé courbe 
représentative de f  ou graphe de f .
La courbe représentative de f a pour équation y f x= ( ).

Exemple : Représentation graphique de la fonction « Partie entière »
La fonction partie entière, notée E, est définie sur ^ par E x n( ) =  pour tout x tel 
que n x n£ < + 1 où n ∈ b.
Par exemple, on a : E( )0 0=  ; E( , )0 5 0=  et E( )1 1= .
La représentation graphique de cette fonction est la suivante :

– 4

– 4

– 3

– 3

– 2

– 2

– 1
– 1

1

1

2

2

3

3

4

4

5

Figure 1.1
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1.1.3  Parité d’une fonction

Définition 1.3
Un ensemble D de ^ est centré en 0 si " Œx D, - Œx D.

Définition 1.4
Soit f une fonction dont le domaine de définition D est centré en 0.
La fonction est paire si " Œ - =x D f x f x, ( ) ( ).

Dans un repère orthogonal, la courbe représentative de f est symétrique par rapport 
à l’axe des ordonnées.

– 0,2

– 10 – 5 5 100

0,2

0,4

0,6

0,8

1,0

Figure 1.2

Définition 1.5
Soit f une fonction réelle dont le domaine de définition D est centré en 0.
La fonction f est dite impaire si " Œ - = -x D f x f x, ( ) ( ).
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Dans ce cas, la courbe représentative de f est symétrique par rapport à l’origine O 
du repère.

– 0,6

– 0,4

– 0,2

0,2

0,4

0,6

– 10 – 5 5 100

Figure 1.3

Si f est une fonction impaire définie en 0, alors f f-( ) = - ( )0 0  donc 
f 0 0( ) = .
Pour l’étude d’une fonction paire ou impaire, on peut donc restreindre 
l’intervalle d’étude.

 1.1.4  Périodicité

Définition 1.6
Soit f une fonction réelle dont le domaine de définition est ^.
La fonction f sera dite périodique de période T si T est le plus petit réel strictement 
positif tel que : " Œ + =x f x T f x^ ( ) ( ).

Conséquences
En conséquence, on peut restreindre l’étude de la fonction f à un intervalle 
I de longueur T.
La courbe représentative de f sera obtenue à partir de l’arc d’équation  : 

y f x x I
y x I

= Œ
= œ

Ï
Ì
Ô

ÓÔ

( ) si
si0

 par des translations de vecteurs kT i
I
avec k entier relatif.
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Exercice 2
Montrez que la fonction f x x E x: 8 - ( ) est une fonction périodique dont on 
donnera la période. Représentez cette fonction.

Solution
La fonction f  est définie sur ^ et, pour tout x réel, on a :
f x x E x x E x x E x f x+( ) = +( ) - +( ) = +( ) - ( ) +[ ] = - ( ) = ( )1 1 1 1 1 .
Avant de conclure sur la périodicité de f , il faut s’assurer que 1 est le plus petit 
réel T tel que, pour tout réel x , f x T f x+( ) = ( ).
En particulier, on doit avoir : f T f( ) = ( )0 .
Or, si 0 1< <T  alors f T T E T T( ) = - ( ) = et f 0 0( ) =  donc f T f( ) π ( )0 .
La fonction f est donc périodique de période 1. Il suffit de la représenter sur 0 1;[ [,  
en utilisant que sur cet intervalle f x x( ) = , puis d’effectuer des translations de 
vecteurs ki k

!
", Œ . La représentation graphique est la suivante :

– 3 – 2 – 1 0 1 2 3x

y

0,2

0,4

0,6

0,8

1

Figure 1.4

1.1.5  Courbes de fonctions liées à une fonction donnée
Nous allons, dans cette partie, considérer les fonctions du type x f x8 ( ) + l  et 
x f x8 +( )l .

Théorème 1.1
La courbe représentative de la fonction x f x8 ( ) + l est l’image de la courbe 
représentative de f par la translation de vecteur l

I
j .

La courbe représentative de la fonction x f x8 +( )l  est l’image de la courbe 
représentative de f par la translation de vecteur -l

I
i .
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Exercice 3
Déterminez une expression « envisageable » de la fonction g dont la courbe est 
donnée ci-dessous (on fera le lien avec la fonction « Inverse »).

– 10 – 5 0 5 10

y

– 10

– 5

5

10

Figure 1.5

Solution
Cette courbe semble être l’image de la courbe de la fonction «  Inverse  » 

f x
x

: 8
1

 par la translation de vecteur - -i j
I I

2  qu’on peut décomposer en deux 

translations : l’une de vecteur -i
I
 et l’autre de vecteur -2 j

I
.

La translation de vecteur -i
I
 est associée à f x

x
+( ) =

+
1

1
1

.

La translation de vecteur -2 j
I

 conduit à considérer :

g x f x
x

x
x

( ) = +( ) - =
+

- = - -
+

1 2
1

1
2

2 1
1

 
.

1.2  TRIGONOMÉTRIE
Pour tout ce chapitre, le plan sera rapporté au repère i j( )

I I
O; , .

Définition 1.7
On appelle cercle trigonométrique le cercle de centre O, de rayon 1, orienté dans 
le sens direct.


