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2.1 Théorème d’existence de Peano . . . . . . . . . . . . . . . . . . 40
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4.6 Systèmes hamiltoniens . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 123
4.6.1 Les formalismes newtonien et lagrangien . . . . . . . . 123
4.6.2 Le formalisme hamiltonien . . . . . . . . . . . . . . . . 126
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