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PRINCIPAUX SYMBOLES UTILISÉS 
 
Lettres grecques : 
 

Symbole Dénomination 
𝛼𝛼 alpha 
𝛽𝛽 bêta 
𝛾𝛾 gamma 
Δ delta (majuscule) 

𝜀𝜀 ou 𝜖𝜖 epsilon 
𝜁𝜁 zêta 
𝜃𝜃 thêta 
𝜆𝜆 lambda 
𝜇𝜇 mu 
𝜈𝜈 nu 
𝜋𝜋 pi 
𝜌𝜌 rho 
𝜏𝜏 tau 
𝜑𝜑 phi 
𝜙𝜙 phi (variante) 
𝜔𝜔 oméga 

 
Symboles mathématiques : 
  

Symbole Signification 
∶= Égalité tenant lieu de définition 

 
=̇ 

Égalité valable uniquement pour les 
courbes solutions des équations du 
mouvement 

≅ À peu près égal à 
∀ Quel que soit 
𝜕𝜕 Symbole de dérivée partielle 
∧ Produit vectoriel 
∙ Produit scalaire 

∇⃗⃗ 𝑓𝑓 Gradient de la fonction 𝑓𝑓 
□ Fin de démonstration 

𝑓𝑓̇ Dérivée de la fonction 𝑓𝑓 par rapport au 
temps 

  
Nota Bene : dans un souci de simplicité, le symbole « =̇ » ne sera utilisé que lorsque 
cela sera jugé nécessaire. Par exemple, en l’indiquant seulement au début d’un 
calcul.
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