Corrigé du D.S. n°6
Exercice 1

1. Les triangles OAB, OBC et OCA sontisoceles rectanglesen O et OA=0OB=0C =a
donc AB = BC = CA =Va’+a® = aV2 etle triangle ABC est donc équilatéral.

2. (OC) est perpendiculaire aux deux droites sécantes (OA) et (OB) donc (OC) est
orthogonale au plan (OAB) . Par suite, la droite (OC) est orthogonale  la droite (AB) du plan
(OAB) .
I estle pied de la hauteur issue de C du triangle ABC donc (IC) est perpendiculaire 2
(AB).
(AB) est donc orthogonale aux deux droites sécantes (OC) et (IC), elle est donc orthogonale
auplan (OIC) et donc aussi a la droite (OH) duplan (OIC) .
H est le pied de la hauteur issue de O du triangle OIC , donc (OH ) est perpendiculaire a
(1C).
(OH ) est orthogonale aux deux droites sécantes (IC) et (AB) duplan (ABC),donc (OH)
est orthogonale au plan (ABC) .

. . X
3. a) OABC estune pyramide de base OAB et de hauteur OC . L'aire de OAB est €22 donc

2
1 a a’
le volume de OABC est ¥ = §><?><a = i
=3
La hauteur d'un triangle équilatéral de c6té ¢ est CT\E donc CI = # = aT\/g et par suite

_ _ g
l'aire de ABC est S = ABXCI = a\/2><a\/6 _4 \/3

2 4 2
b) OABC est aussi une pyramide de base ABC et de hauteur OH , donc
V= sXOH _ azx/ngH .
3 6
On a donc azfXOH = %3 et par suite, OH = a; = aT\/g .
a

Exercice 2

1. Pour que la fonction f soit la densité d'une loi uniforme sur [10;12], f doit étre une fonction
12

constante et on doit avoir f f(t)dt =1 .Enposant f(t)=c,ona

10
12

1
Jedr=1 o 2e=1 o c==.
10 2
10,25

1.1 1
2. Tl s'agit de déterminer p(X<1025). p(X<10,25)= fgdtzzxgzg.
10

3. 1l s'agit de déterminer p(10,5<X <11). p(10,5<X$11):%><%:%.
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p(1025< X <11,5)

4. 1l s'agit de déterminer py, 005 (X <11L5). pysias (X S11,5)= (X >1025)
17 (11,5-10,25)x1 _5_1 _5
Or, p(X>10,25)=1—-=— et p(10,25< X<11,5)=-— : ==X—=—== donc
pl J=1-g =g et pl ) 5 15573
5.8 _5
Pxs1005) (X S1L5) = 577"
Exercice 3

1. Ladurée de vie du robot, X suit une loi exponentielle de paramétre A donc p(X >6)= e
Onaalors ¢ **=03 & —6A=In03e A= % ~ 02,

2. Auninstant 7, la probabilité qu'un robot soit déja tombé en panne est p(X <t)=1- e . On
doit donc résoudre 1—¢ *'=0,5.

l-¢"=05 o =05 & 1= __1n}(3,5 = 1(1)1_5 ~ 3,466 .

La probabilité qu'un robot soit déja tombé en panne est donc de (0,5 au d'environ 3 ans et 6
mois.

3. La probabilité qu'un robot n'ai pas eu de panne au cours des deux premieres années est
p(X>2)=e P =",

4. X suit une loi exponentielle, donc p(X>2)(X >6)=p(X>6-2)=p(X>4).
pX>4)=e=¢"%~045.
La probabilité qu'un robot soit toujours en marche au bout de 6 ans sachant qu'il est en marche au
bout de 2 ans est de 0,45 .

5. E(X)= % = 01—2 = 5 . La durée de vie moyenne d'un robot est de 5 ans.

Exercice 3

Les abscisses respectives x, et x, des points A et B vérifient I'équation f(x) = g(x).

Or f(x)=g(x) © l-cos(x)=0 < cos(x)=1 < x=2km,ou k estun entier.

Comme x,€[6,7] et x,€[12,;13],0na x, =2m et xy=4mx.

Les aires des surfaces hachurées sont donc, pour la premiere :

[ o(x)de—[ £lx)ds = [ (g(x)=f(x)dr= [ (1=cosx)ds
et pour la seconde :
J‘ g(x)dx—zf flx)dx = ! (g(x)—f(x))dx = 2f (1—cosx)dx .

2n 4n

Or la fonction cosinus est periodique de période 27 donc f (1—cos x)dx = f (1—cosx)dx .

0 2z

Par suite les deux surfaces ont méme aire.
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