
DS4 ENTRAINEMENT _ MATHS  Term. spé 

 

EXERCICE 1 : 

1. lim
𝑥→+∞

𝑒𝑥2−1

𝑥3 = 

a. 0+                     b. 0−                      c. +∞    

2.    La suite (𝑢𝑛) définie par 𝑢𝑛 = −𝑛2 + sin𝑛  : 

a. N’a pas de limite               b. a pour limite −∞                c. est décroissante    

3. Soit 𝑔 la fonction définie sur [2 ;2].  

Cicontre la représentation graphique de sa fonction dérivée  

seconde 𝑔′′.  

a. 𝑔 est concave sur [−2; 0]  

b. 𝑔 est concave sur [−2; 1] 

c. 𝑔′ est croissante sur [−2; 0] 

 

 

 

 

 

EXERCICE 2 :  

Partie A 

 

 

 

 
 
 
 
 
 

    3. Soit la fonction 𝑓 définie par : 𝑓(𝑥) =
1+3𝑥

3+𝑥
. En utilisant la fonction 𝑓, déterminer la limite de la suite (𝑢𝑛). 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

EXERCICE 3 : 

ABCDEFGH est un cube. On note 𝑂1 et 𝑂2 les centres respectifs des faces ADHE et BCGF. N est le point du segment 

[HF] et P le point du segment [AC]  définis par 𝐻𝑁⃗⃗⃗⃗⃗⃗ =
2

3
𝐻𝐹⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ et 𝐴𝑃⃗⃗⃗⃗  ⃗ =

2

3
𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗. I est le milieu du segment [NP]. 

Les parties A et B sont indépendantes. 

Partie A : 

On se propose de démontrer de deux façons différentes que les points 

I, 𝑂1 et 𝑂2 sont alignés. 

1. Par un calcul vectoriel 

a. Démontrer que 𝑂1𝐼⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ =
1

3
(𝐻𝐹⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗) 

Indices :   

➔ vous pouvez partir de 
𝑂1⃗⃗⃗⃗  ⃗1

2
(𝑂1𝑁⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ + 𝑂1𝑃⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗) en ayant au préalable justifié pourquoi 

➔ ou vous pouvez directement décomposer 𝑂1𝐼⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  à l’aide de la relation de Chasles en fonction des vecteurs 

𝐴𝐻⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ,𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗ 𝑒𝑡 𝐻𝐹⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

b. Démontrer que 𝑂2𝐼⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ = −
1

6
(𝐻𝐹⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + 𝐴𝐶⃗⃗⃗⃗  ⃗) 

Indices : vous pouvez utiliser l’un des deux types de méthodes mentionnées au a). 

c. En déduire que I, 𝑂1 et 𝑂2 sont alignés. 

2. Avec les coordonnées : on se place dans le repère (𝐴;𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗,𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗,𝐴𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗). 

a. Déterminer les coordonnées des points 𝑂1 et 𝑂2. 

b. Calculer les coordonnées des points N, P puis celles du point I. 

c. En déduire les coordonnées des vecteurs 𝑂1𝐼⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗  𝑒𝑡 𝑂2𝐼⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ . 

d. Terminer la démonstration. 

Partie B : 

Soit le point K défini par : 𝐴𝐾⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗  ⃗ − 𝐴𝐷⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ + 3𝐴𝐸⃗⃗⃗⃗  ⃗. 

1. Déterminer une représentation paramétrique de la droite (GK). 

2. Explique pourquoi {
𝑥 = 2𝑡
𝑦 = 𝑡
𝑧 = 3𝑡

, 𝑡 ∈ 𝑅 peutêtre une représentation paramétrique de la droite (AN) . 

3. Déterminer la position des droites (GK) et (AN). S’il y a intersection des droites, il fadra déterminer les 

coordonnées du point d’intersection. 


