


® Référentiel hélioc Ju soleil.

(f ® Référentiel géocentrique : Lié au centre de la Terre.
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1.2 REPERES

—_
® Le repére cartésien (O ; T; ] ; k ) a pour origine

O fixe et pour vecteurs unitaires L, ] et k .

® Le repére de Frenet a pour origine le point en
° ° a——
mouvement. Ses vecteurs unitaires sont U;, tangent
by ° . —
d la trajectoire dans le sens du mouvement et u,,,
° ° N T Ye 7 e
perpendiculaire a u; et vers l'intérieur de la

trajectoire.

trajectoire
d’un point mobile

7 sens
du

mouvement

4

sens du

mouvement
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® Ce vecteur s’ecrit . O

I



* La valeur de la vitesse est v(t) = _|(v,(©))" + (vy(t))2 + (v, ()’
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* La valeur de I’accélération est a(t) = (ax(t))2 + (ay(t))z + (az(t))z
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Mouvement rectiligne Mouvement rectiligne

accéléré uniforme

sens sens
du mouvement du mouvement
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d a la méme direction a a la méme direction d est un vecteur nul. Il

que la trajectoire et est que la trajectoire et est n’y a pas d’accélération.
dans le sens du dans le sens opposé au

mouvement. mouvement.

Remarque : Si la vitesse est une fonction linéaire du temps, la valeur de I'accélération est constante, on parle
de mouvement rectiligne (la trajectoire est une droite) uniformément varié.
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2.5 MOUVEMENT CIRCULAIRE D’'UN POINT

\l Mouvement circulaire uniforme :

® La vitesse reste constante et la trajectoire du

O point est circulaire.

® Le vecteur vitesse U est tangent a la

A A - -> —_—>
trajectoire, dans le repére de Frenet v = v u,

® Le vecteur accélération est porté par le rayon
de la trajectoire et est orienté vers le ventre

du cercle de rayon R.
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®* Dans le repére de Frenet: a = = Un

Mouvement circulaire non uniforme : non traité.
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S dU vecteur P (

®* Sens: Vers le bas ———
Valeur : Avec P = m.g
= 9,81 m.s2 & Paris; P exprimé en N et m en kg.



d une pr¢
Il s’agit d’'un cha

®* Champ : région de I'espace dont les propriétés ont
été modifiées par une source.
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® Le champ électrostatique entre les deux armatures planes est

—

modélisé par un vecteur : E.

-

® Propriétés du champ électrostatique E:

& il ne s’agit pas d’'une force. Le champ est défini en tout

point de I'espace situé entre les armatures.
* Direction : perpendiculaire aux armatures.
* Sens: De 'armature positive vers I'armature négative

(ou vers le potentiel le plus faible).

® Unités : la tension U,; s’exprime en V; la distance d, en m et

la valeur du champ électrique s’exprime en V.m'.

® Les lignes de champ, indiquées en rouge ci-contre, sont

paralléles.

+ + + + + + + + + +




CHAMP ELECTROSTATIQUE

®* Un objet chargé (de charge électrique q) placé dans un champ

K .2.2 RELATION ENTRE FORCE ELECTROSTATIQUE ET

électrostatique subit une force électrostatique :

O S
® Force électrostatique, F

Point d’application : centre du systeme.
Direction : la méme que E.

Sens : identique @ E si q>0,

opposé d E si q<0.
Valeur : F = |q|.E
Unités : F s’lexprime en N; la charge électrique, g, en C

(Coulombs) et le champ électrostatique en V.m™'.






Elle est décomposé

® La réaction normale Ry ( perpendiculaire au support) traduisant le fait que

les solides ne s’interpénétrent pas.

® La réaction tangentielle R; (tangentielle au support) qui correspond au

~ frottement solide entre le support et le systéme.




Il existe deux types de forces de contact exercées par un fluide sur un systéme. /

® La poussée d'Archiméde (notée I )

\ 3.4 FORCES EXERCEES PAR DES FLUIDES /

Point d’application : centre du systéme.

O Direction : verticale

Sens : vers le haut

Valeur : II = pVg (p = masse volumique du
fluide; V = volume du systéme; g = 9,81 m.s™?)

Point d’application : avant du systéme.

Direction : tangente & la trajectoire
Sens : opposé au sens du mouvement

* o AY —
Valeur™ : f = kv (v = vitesse du systeme; k =

constante de proportionnalité)

*1l existe d’autres types de forces de frottement fluide que nous ne voyons pas cette année.



Sens : Du point de

extremité

Valeur : Variable; exprimée en N.




Dans un référentiel galiléen, si un systéme assimilé a un point matériel n’est
soumis & aucune force (systéme isolé) ou si les forces qui s’exercent sur lui

> -
se compensent (XF=0) alors il est immobile ou animé d’'un mouvement
rectiligne uniforme.




P

\p, =
( 5. Déterminer la masse de la charge.
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4.2 DEUXIEME LOI DE NEWTON : PRINCIPE
FONDAMENTAL DE LA DYNAMIQUE

Dans un référentiel galiléen, si un systéme de masse constante, assimilé

a un point matériel, est soumis a une ou plusieurs forces extérieures,

é
alors la somme vectorielle de ces forces notée XF est égale au

produit de sa masse par son accélération:  yp — d(t)




ées du vecteur




epére (O;7;])

ﬁ.( e ; B . (Rex = —48.10°N
\by =-mg N \Rpy =mg L Rty =0

3. Ecrire la seconde loi de Newton: P + R, + R, = m.d

%




On en déc

Le vecteur accélération a une direction horizontale, il est dirigé vers I'arriere et sa
. g 2 2 i -2
valeur esta= [(a,)2 +(a,) =3,8m.s
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4.3 TROISIEME LOI DE NEWTON : PRINCIPE DES
ACTIONS RECIPROQUES.

Felephant/singe

—_—

Si un systéme A exerce sur un systéme B une force Fyp
alors le systéme B exerce également sur le systéme A une

>

force FB/A‘

Ces forces ont méme valeur et méme direction mais sont
de sens opposés.

F.

On écrit : FA/B — - FB/A

FI' erre/Lune ‘ELune ITerre

® Attention : Les deux forces ne s’exercent pas sur le méme systéme.
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