\ Espace : (0,7,7,k)
Reperes Plan : (0,7,))
Droite : (0,7)

Position : OM = xT + yJ + zk

Etude vectorielle vitesse : 5 = 01 = 2y + LF = i+ y] + 2K
\lération - g = &0 = 42OM _ d*xo  d’y.  d’zp

Accélération : d = — = =itz Ttk

Caractéristiques :
] Direction : trangente a la trajectoire au point M e _ i
Vitesse Sens : celui du mouvement lr—;
> Intensité : v = /v,? +vZ+vZ enmisoums” ; xkm/h= im/s
Caractéristiques :
b Direction : la normale
Accélération Sens : centritépe
> Intensité : a = /a,% + a2 + aZ en m/s* ou m.s*

= ¥+ J] + Zk

Mouvement rectligne uniforme (MRU)
a=0=v=1vy=cste = x = vyt + x (équation horaire)
Mouvement rectligne uniformement varié¢ (MRUV)
a=cste>v=at+vy=>x= %at2 + vt + %o (équation horaire)
Remarque :
Sid.v > 0 = le mouvement est accéléré
Sid. v < 0 = le mouvement est retardé
Sid. v = 0 = le mouvement est uniforme
Mouvement circulaire uniforme (MCU) : v = cste
Abscisse linéaire : S =vt + S, ;S = RO ;
Mouvements Abscisse angulaire : 8 = wt + 6,
S : équation horaire curviligne et 0 : équation horaire angulaire
Vitesse linéaire : v = = = R% = Ry :
dt dt
Vitesse angulaire : w = Z—z (rad/s)
Dans la base de frenet (£ ), ona: @ = a,f + a,it
a; = _o (composante tangentielle)
avec ‘f;
ay =4 = 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 + ¢) (phase a t # 0)
Vitesse : v = x = —wX,, sin(wt + @) avec v, qp = WX,
Accélération : a = ¥ = —w?X,, cos(wt + @) aVeC apmgy = 02X,
Période : T = 2= = 2
w
Fréquence : N = 2
T b4



» 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

L, Fonctions
Deérivees ——
Deériveées
=+ W(F) = F.AB = F.AB.cos (F, 4B ) en joule (J)

> Si F || AB (méme sens) alors W(F) = F.AB
> SiF || AB (sens contraire) alors W (F) = —F. AB
> SiF LAB alors W(F) =0 exemple : W(R) = 0car R L AB
< W(P) = tmgh
Travail d’une > Si le solide monte alors W(P) = —mgh

force > Si le solide descend alors W (P) = mgh NB: pente de x% = sina =
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W(P),., = -mgh W(P),_,=mgh w(F), , = F.AB

W(P), , = -mgABsina | W(P), _=mgABsina W(f), ,=-1-4B;W(E), =0
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Détermination
de la hauteur h

b = roose — roos @

| h = r (cosx — cods) |

A\

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

Théoréme de I’énergie cinetique (TEC) : AE¢ = X W(F ;)

A I’équilibre : Zf)ext =0

Théoréemes

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 = Lco?

2
Energie potentielle électrique : Ep = qV

Energies
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Projection des
vecteurs 1 u, =usina

u, =ucosa _{f = —fsin®
7 [T

f,=—fcos®




