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ils des systèmes dynamiques ? . . . . . . . . . . . . . . . 57
2.5 Un point d’histoire . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63
2.6 Exercices . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 64
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4 Intégrales premières et courbes invariantes 105
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4.4 Méthode du facteur intégrant . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 114
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6.5.1 Cas des systèmes autonomes . . . . . . . . . . . . . . . 186
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