Chapitres 1: Cinématique du point matériel.
En coordonnées cartésiennes: x,y,z (Base fixe)

-Vecteur position: OM = xii, +y i, + z i,
N.B: Mouvement plan x0y : OM = xii, +y i, et Mouvement rectiligne: OM = x 1,

. — _ dOM _ . . . o > - - ; \ . .
-Vecteurvitesse: v’ =——=xu, +yu, +2u, et |vli= VX% +y2 4+ 22 (tangenta la trajectoire)
P 5 dv —s RN N > n m =
-Vecteur accélération: a = = XU+ YUy + 20U, et I all=.x?+y%+ 72
riou,
En coordonnées cylindriques: MJ 6 : Uy (Base locale mobile)
Z: U,

-Vecteur position: OM = OH + HM =11, + 01 +z 1,

—_
En coordonnées cartésiennes: OM,, = x = r.cos 6
OM, =y =r.sinf

OM,=z=z
-Vecteur vitesse: v = d;—tM
-Vecteur accélération: d = d—f
NB: Y _gm, Yz_g, Yo _ oy,
dt t dt
Coordonnées polaires. (Siz=0 — Mouvement plan)

- r et u, : composés Radiale.

- 0 et ug : composés Ortho-radiale.

— - -

V=79, + Yy

Sir=cte , %,=0 et V=7Vy=r.wly — d=d, (accélération normale) et dy = d; (accélération tangentielle)

-
T U,

En coordonnées sphériques: M{ 0 : Uiy (Base locale mobile)
P Uy
-Vecteur position: OM = ri,
. — _doM
-Vecteur vitesse: v’ = e

214 . — _ dv
-Vecteur accélération: a = r

Base de Frenet. s(t): Trajectoire

-¥ = $7T (7T: Vecteur unitaire tangent as) ; (n’: Vecteur unitaire perpendiculaire a 7 )
s _ .. . dT . L 5
-d= =5 T+ $— = d, =s.T :Variation du module de v avecle temps.
N . dt L. . : >
= Ay =S8 Variation de la direction de v avec le temps.
i — _ds 1 5 VU N s
S—=NX—X-=%X- -5 4, =571
dat at r r
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- d,=—1n
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Mouvement circulaire:
- _, - x =rcosf
OM =ri,=xu, +yu, — )
T x T YUy y=rsinf
ds a(re 5
=800 =y , s=10=rwt
at  at

- =10ty = 1, AOM
= i, N OM=& ATU,

. . =d
Mouvement circulaire: { LT Torth

an = Arga

Qu



Mouvement circulaire uniforme: {

N.B

-sin2a = 2cosa sina

-cos 2a = cos?a — sin®a = 1 — 2sin%a = 2cos?a — 1
b b

-cosb = 2c0525—1;1+cosb = 2COSZE

Chapitre 2: Dynamique d'un point matériel.

Types de Forces.

-Interaction a distance :
-6MT

. o 2 -G.mymy - .5 _ = 5
a)Interaction gravitationnelle : Fp = %u (NB:siP=F,, = g= — u)
L . = 1 -
b)Interaction électrostatique : F = _— X q;gz u
0

c)Force de Lorentz : ¢ en mouvement dans EetB; F,{ = qﬁ +qU A B
-Interaction de contact :

a)Tension du Ressort : (K: raid)

@: ressort allongé
O: ressort comprimé
vertical : mg + Te_q) =0 ; Te_q) = —K(log — lo)u, = —mg

F=mg.u, — KU - 1)t = K(leg — lo)t; — k(L — lo)u; = =K(l = log)u, = —K.z.u;

b)Tension d’'un fil : force de liaison qui impose une contrainte au mouvement du point matériel.
ATéquilibre: T, =mg

¢) Contact Solide-Liquide : force appliquée a un solide, immergé dans un fluide : M= p.V.g

(V : volume , p:masse volumique)

d) Contact Solide-Solide : force de frottement: R = Ry + Ry

[IR7]| = follRy|l (fo: coefficient statique de frottement)

SiF < fyl|Ry|| pasdeglissement. / SiF > fy||Ry|| onaglissement.

e)Frottement fluide: f = —B.% (B > 0, pour faible vitesse) ; f = —C.S.v2% (i sens de vitesse)

horizontal : x = 1 — [, { =—K(—1,)d (u:sens delallongement du ressort)

Les Lois de Newton.
1¢" Loi d'inertie : systéme isolé/pseudo-isolé YF=0 - Repos ou mouvement Rectiligne Uniforme.
2¢™M€Principe fondamental de la dynamlque F=m.id

3¢™¢Principe d’action et de réaction : FA/B = —FB/A Phase Portrait

Portrait de Phase. 4 f)=v; f(O)=20
Ensemble des trajectoires de phases avec les différentes conditions initiales.

Sens de parcours d’une trajectoire de phase : Elle se déplace dans le sens des aiguilles d’'une
montre. T Trajectoire de phase
d’un systéme périodique o]

Velocity



