Démonstration de l’obtention de l’équation (signes à justifier plus rigoureusement).

Temps de parcours 
[image: image1.wmf]2

'1

2

x

Tdy

gy

+

=

ò

  (
[image: image2.wmf]'

dx

x

dy

=

); longueur 
[image: image3.wmf]2

'1

Lxdx

=+

ò


Intégrale à extrémaliser : 
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Equation d’Euler Lagrange : 
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 d’où après intégration : 
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Si l’on pose 
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Alors 
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