Repéres

Etude vectorielle

Vitesse
Accélération

Mouvements

LA CLE DE LA PHYSIQUE

Espace : (0,1, k)
Plan: (0,1,))
Droite : (0,17)

Position : OM = xU + yj + zk
. .o _dOM _dx. dy, dzp .o .o .
vitesse 1 v = —— —dtl+dt]+dtk—xl+y]+zk

14 - L= dﬁ dzm dzx-) dzy-> dZZ_) o> v > o
Acceleratlon.a—a— 2 —ﬁl+ﬁ]+mk—xl+y]+zk

Caractéristiques :
Direction : trangente a la trajectoire au pointM ,,  _ % .
Sens : celui du mouvement mog o om

_dy—d;
-t

» Intensité : v = Jm enm/soums? ; xkm/h = %m/s

Caractéristiques :
Direction : la normale
Sens : centritepe

> Intensité : a = /a,% + a2 + aZ en m/s’ ou m.s?

Mouvement rectligne uniforme (MRU)
a=0>=v=v,=cste = x =vyt + x, (équation horaire)
Mouvement rectligne uniformement varié¢ (MRUV)

a=cstesv=at+vy=>x= Eat2 + vyt + x¢ (équation horaire)

Remarque :

Sid.v > 0 = le mouvement est accéléré

Sid.v < 0 = le mouvement est retardé

Si d.v = 0 = le mouvement est uniforme

Mouvement circulaire uniforme (MCU) : v = cste

Abscisse linéaire : S = vt + Sy ; S = RO ; Abscisse angulaire : @ = wt + 6,
S : équation horaire curviligne et 0 : équation horaire angulaire

. o ds do . . do
Vitesse linéaire : v = —- = R— = Rw ; Vitesse angulaire : @ = o (rad/s)

dt dt
Dans la base de frenet (£;7),ona: d = a,t + a,n
a; = d—: = 0 (composante tangentielle)

2
a, = % = Rw? (composante normale)
Mouvement rectligne sinusoidal (MRS)
Son équation horaire est : x = X,,, cos(wt + @) ou x = X,,, sin(wt + @)
X, (amplitude maximale en m) ; w (pulsation en rad/s)
¢ (phase initiale en rad) ; (wt + @) (phaseat # 0)
Vitesse : v = x = —wX,, sin(wt + @) avec v, = WX,
Accélération : a = ¥ = —w?X,, cos(wt + @) aveC apgy = 0> Xy

sriode - T = 2F =1
Perlode.T—w N(s)

Avec

4 “N = @
Fréquence : N = Py (H2)

Pulsation : w = 2N = 2?" (rad/s)




» Siy = ax+ b alors la trajectoire une droite
> Siy = ax? + bx + c alors la trajectoire une parabole
> Six? + y? = a? alors la trajectoire un cercle de centre 0 et de rayon a

, . Fonction
Deérivees 0, c ,° S
Dériveées

W(F) = F.AB = F.AB.cos (F’,ﬁ) en joule (J)

> Si F || AB (méme sens) alors W(F) = F.AB
> SiF || AB (sens contraire) alors W(F) = —F.AB

Nature de la
trajectoire

Travail d’une

force > SiF L AB alors W(F) = 0 exemple : W(R) = 0 car R L AB
W(P) = +tmgh
> Si le solide monte alors W(P) = —mgh
> Si le solide descend alors W(P) = mgh NB : pente de x% = sina = —
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Calcule de la F J g foeN - TSmy h=oK-Ol li:
hauteur h ' 1 ' £

| h=rcos8 | (OA=0B=r) = ﬂl: = v (coscx —cos8) 1| (0A=01=1)

Le corps monte Le corps descend

B

W(ﬁ)‘\_.B = — mgh = — mgABsina w ('3),\_.3 = mgh = mgABsina

A\

Théoréme du centre d’inertie (TCI) ou Rélation fondamentale de la dynamique
(RFD) : Y. Fop = mad

Théoréme de I’énergie cinetique (TEC) : AE; = Y, W(F ;)

A I’équilibre : Z?ext =0

Les théoremes

Energie cinétique : E¢ = %mv2

Energie potentielle de pesanteur : Ep,, = mgz
Energie potentielle élastique : Ep, = %kx2

Energie mécanique : E,, = E¢c + Ep

Energie potentielle élastique du pendule : Ep = %COZ
Energie potentielle électrique : Ep = qV

Energies

VV VYV VVQIVY YV

Projection des
vecteurs u, =ucosa f, = —fsin®

u, =usina f, =—fcos®




