
𝒗𝒎 =
𝒅

𝒕
   ;  𝒗𝒎 =

𝒅𝒇 − 𝒅𝒊

𝒕𝒇 − 𝒕𝒊
 

𝒂𝒎 =
𝒗

𝒕
   ;  𝒂𝒎 =

𝒗𝒇 − 𝒗𝒊

𝒕𝒇 − 𝒕𝒊
  

 𝒗𝒇
𝟐 − 𝒗𝒊

𝟐 = 𝟐𝒂𝒅 

 

 

 

 

REVISION GENERALE DE LA PHYSIQUE 

Séries : TSE-TSExp-STI 

Repères 
➢ Espace : (𝑂, 𝑖, 𝑗, 𝑘⃗⃗) 

➢ Plan : (𝑂, 𝑖, 𝑗) 

➢ Droite : (𝑂, 𝑖) 

Etude vectorielle 

➢ Position : 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗⃗ = 𝑥𝑖 + 𝑦𝑗 + 𝑧𝑘⃗⃗ 

➢ vitesse : 𝑣⃗ =
𝑑𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗

𝑑𝑡
=

𝑑𝑥

𝑑𝑡
𝑖 +

𝑑𝑦

𝑑𝑡
𝑗 +

𝑑𝑧

𝑑𝑡
𝑘⃗⃗ = 𝑥̇𝑖 + 𝑦̇𝑗 + 𝑧̇𝑘⃗⃗ 

➢ Accélération : 𝑎⃗ =
𝑑𝑣⃗⃗

𝑑𝑡
=

𝑑2𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗

𝑑𝑡2 =
𝑑2𝑥

𝑑𝑡2 𝑖 +
𝑑2𝑦

𝑑𝑡2 𝑗 +
𝑑2𝑧

𝑑𝑡2 𝑘⃗⃗ = 𝑥̈𝑖 + 𝑦̈𝑗 + 𝑧̈𝑘⃗⃗ 

Vitesse 

Caractéristiques : 

➢ Direction : trangente à la trajectoire au point M 

➢ Sens : celui du mouvement 

➢ Intensité : 𝑣 = √𝑣𝑥
2 + 𝑣𝑦

2 + 𝑣𝑧
2  en m/s ou m.s-1   ;   𝒙 𝒌𝒎/𝒉 =

𝒙

𝟑,𝟔
𝒎/𝒔 

 

Accélération 

Caractéristiques : 

➢ Direction : la normale 

➢ Sens : centritèpe 

➢ Intensité : 𝑎 = √𝑎𝑥
2 + 𝑎𝑦

2 + 𝑎𝑧
2 en m/s2 ou m.s-2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Mouvements 

➢ Mouvement rectligne uniforme (MRU) 

     𝑎 = 0 ⇒ 𝑣 = 𝑣0 = 𝑐𝑠𝑡𝑒 ⇒ 𝑥 = 𝑣0𝑡 + 𝑥0 (équation horaire) 

➢ Mouvement rectligne uniformement varié (MRUV) 

     𝑎 = 𝑐𝑠𝑡𝑒 ⇒ 𝑣 = 𝑎𝑡 + 𝑣0 ⇒ 𝑥 =
1

2
𝑎𝑡2 + 𝑣0𝑡 + 𝑥0  (équation horaire) 

Remarque : 

Si 𝒂⃗⃗⃗. 𝒗⃗⃗⃗ > 𝟎 ⇒ le mouvement est accéléré 

Si 𝒂⃗⃗⃗. 𝒗⃗⃗⃗ < 𝟎 ⇒ le mouvement est retardé  

Si 𝒂⃗⃗⃗. 𝒗⃗⃗⃗ = 𝟎 ⇒ le mouvement est uniforme 

➢ Mouvement circulaire uniforme (MCU) : 𝒗 = 𝒄𝒔𝒕𝒆 

     Abscisse linéaire : 𝑆 = 𝑣𝑡 + 𝑆0 ; 𝑆 = 𝑅𝜃 ; Abscisse angulaire : 𝜃 = 𝜔𝑡 + 𝜃0 

𝑺 : équation horaire curviligne et 𝜽 : équation horaire angulaire     

     Vitesse linéaire : 𝑣 =
𝑑𝑆

𝑑𝑡
= 𝑅

𝑑𝜃

𝑑𝑡
= 𝑅𝜔 ;  

     Vitesse angulaire : 𝜔 =
𝑑𝜃

𝑑𝑡
 (rad/s) 

Dans la base de frenet (𝒕⃗; 𝒏⃗⃗⃗), on a : 𝑎⃗ = 𝑎𝑡𝑡 + 𝑎𝑛 𝑛⃗⃗  

avec { 
𝒂𝒕 =

𝒅𝒗

𝒅𝒕
= 𝟎 (composante tangentielle)

𝒂𝒏 =
𝒗𝟐

𝑹
= 𝑹𝝎𝟐 (composante normale)

 

➢ Mouvement rectligne sinusoïdal (MRS) 

Son équation horaire est : 𝑥 = 𝑋𝑚 cos(𝜔𝑡 + 𝜑) ou 𝑥 = 𝑋𝑚 sin(𝜔𝑡 + 𝜑) 

𝑿𝒎 (amplitude maximale en m) ; 𝝎 (pulsation en rad/s) 

𝝋 (phase initiale en rad) ;  (𝝎𝒕 + 𝝋) (phase à 𝑡 ≠ 0) 

Vitesse : 𝑣 = 𝑥̇ = −𝜔𝑋𝑚 sin(𝜔𝑡 + 𝜑) avec  𝑣𝑚𝑎𝑥 = 𝜔𝑋𝑚 

Accélération : 𝑎 = 𝑥̈ = −𝜔2𝑋𝑚 cos(𝜔𝑡 + 𝜑) avec  𝑎𝑚𝑎𝑥 = 𝜔2𝑋𝑚 

Période : 𝑇 =
2𝜋

𝜔
=

1

𝑁
  (s)  Fréquence : 𝑁 =

1

𝑇
=

𝜔

2𝜋
  (Hz) 

Pulsation : 𝜔 = 2𝜋𝑁 =
2𝜋

𝑇
  (rad/s) 

 

 



Nature de la 

trajectoire 

➢ Si 𝒚 = 𝒂𝒙 + 𝒃 alors la trajectoire une droite 

➢ Si 𝒚 = 𝒂𝒙𝟐 + 𝒃𝒙 + 𝒄 alors la trajectoire une parabole 

➢ Si 𝒙𝟐 + 𝒚𝟐 = 𝒂𝟐 alors la trajectoire un cercle de centre 0 et de rayon 𝒂 
 

Dérivées  
Fonctions a t at 𝑡2 𝑡𝑛 cos 𝑥 sin 𝑥 cos U sin U 

Dérivées 0 1 a 2𝑡 𝑛𝑡𝑛−1 − sin 𝑥 cos 𝑥 −U′ sin U U′ cos U 
 

Travail d’une 

force 

❖ 𝑾(𝑭⃗⃗⃗) = 𝑭⃗⃗⃗. 𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ = 𝑭. 𝑨𝑩. 𝐜𝐨𝐬 (𝑭⃗⃗⃗, 𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ⃗̂) en joule (J) 

➢ Si 𝑭⃗⃗⃗ ∥ 𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (même sens) alors 𝑊(𝐹⃗) = 𝐹. 𝐴𝐵 

➢ Si 𝑭⃗⃗⃗ ∥ 𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ (sens contraire) alors 𝑊(𝐹⃗) = −𝐹. 𝐴𝐵 

➢ Si 𝑭⃗⃗⃗ ⊥ 𝑨𝑩⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗ alors 𝑊(𝐹⃗) = 0  exemple : 𝑊(𝑅⃗⃗) = 0 car 𝑅⃗⃗ ⊥ 𝐴𝐵⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗   

❖ 𝑾(𝑷⃗⃗⃗) = ±𝒎𝒈𝒉 

➢ Si le solide monte alors 𝑊(𝑃⃗⃗) = −𝑚𝑔ℎ 

➢ Si le solide descend alors 𝑊(𝑃⃗⃗) = 𝑚𝑔ℎ  NB : pente de 𝒙% ⇒  𝐬𝐢𝐧 𝜶 =
𝒙

𝟏𝟎𝟎
 

 
 

Détermination 

de la hauteur 𝒉 

 

Théorèmes 

➢ Théorème du centre d’inertie (TCI) ou Rélation fondamentale de la dynamique 

(RFD) : ∑ 𝑭⃗⃗⃗𝒆𝒙𝒕 = 𝒎𝒂⃗⃗⃗ 

➢ Théorème de l’énergie cinetique (TEC) : ∆𝑬𝑪 = ∑ 𝑾(𝑭⃗⃗⃗𝒆𝒙𝒕)  

➢ A l’équilibre : ∑ 𝑭⃗⃗⃗𝒆𝒙𝒕 = 𝟎 
 

Energies  

➢ Energie cinétique : 𝑬𝑪 =
𝟏

𝟐
𝒎𝒗𝟐 

➢ Energie potentielle de pesanteur : 𝑬𝑷𝒑 = 𝒎𝒈𝒛 

➢ Energie potentielle élastique : 𝑬𝑷𝒆 =
𝟏

𝟐
𝒌𝒙𝟐 

➢ Energie mécanique : 𝑬𝒎 = 𝑬𝑪 + 𝑬𝑷 

➢ Energie potentielle élastique du pendule : 𝑬𝑷 =
𝟏

𝟐
𝑪𝜽𝟐 

➢ Energie potentielle électrique : 𝑬𝑷 = 𝒒𝑽 
 

Projection des 

vecteurs 

    

 


