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1. Introduction. Cinématique du point



SVT/S2/Physique 2
Programme

Partie 1 : Mécanique

1. Cinematique : mouvements, coordonnées, et reperes

2. Dynamique : Lois de Newton, mouvements planétaires,
mécanique terrestre

3. Travail, energie et puissance

4. Statique : equilibre des forces

Partie 2 . Mécanique des fluides

1. Pression, poussee d’ Archimede, écoulement

2. Théoreme de Bernoulli et applications (manometre,
gravitation et circulation sanguine)

3. Fluides visqueux; viscosité

4. Tension des valsseaux
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Systemes de coordonnées

{}lﬁz, X

Coordonnées cartésiennes a 2 et a 3 dimensions



Produit de vecteurs
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Coordonnées polaires
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Mesure s de 'arc de cercle :
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Coordonnées cylindriqgues

C’est le systeme des i $
coordonnées polaires '“I i,
dans le plan Oxy o0 1
auxquelles on ajoute ) : e i,
[’axe perpendiculaire ; | E}<’

4 | -

Oz. Utile pour étudier
les mouvements sur des
trajectoires situees a
une distance constante
d’un axe fixe (tuyau,
canalisation) X




Vitesse

Vitesse moyenne

—
T B M, M, OM, — OM,

f, —t, At

Vitesse instantanée

N oM
Py = 4OM
1

La vitesse instantanée est tangente en tout point a la
trajectoire



Vitesse et accélération en coordonnées polaires

P 7l = o
OM = GM‘ Up = plp
2o d-‘i?ﬂe;? B d[pﬁ'p}
V() = -
df df
= > du . * =3
Vir) = @upﬂ:}_—” = pup+pbiaeg
[ ar
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> _dV() _ d[piip+pBiie]

dr df

Q= (P—pO )iy +(p0+2p0)7s

Composante radiale (sur up) et composante
orthoradiale (sur uy)



Mouvement circulaire

OM (1) = pilp(t) = Rl

'I;:: - RHE}H = Hl‘.!fh(?}h:‘hﬁ
av 5 -
E:—Rw Up+Ra)U6,

La vitesse est tangentielle.
L’accelération a une
composante tangentielle et une
composante normale.

@ Vitesse angulaire

a

Mouvement circulaire uniforme si w est constante.
Alors ’accélération est normale :

—

d=38 =-w'OM



Mouvement parabolique
Lancement d’un projectile sous I'action de la pesanteur

V=
X = ‘Irm.f+l'm. H‘..JW
‘..".\\

2
] « 2 Vo
zZ = i g ¥ +Xxtana d——g SN 2cx

S C05 l'.'i




Mouvement sinusoidal
X = I'amplitude.
@ = pulsation
awt+¢ = phase |
¢ = phase a ’origine A

Mouvement périodique X

de période T :
X(t+T)=x(t)

_XIH

La fréquence f est le nombre des oscillations
(périodes) par unité de temps : f=1/T
Propriété : X=-o"x



Composition des mouvements

Exemple du mouvement d’un point sur une roue par
rapport a la route

Y
0 S S s
f OM =OC +CM
Y ){ Wi o
, C‘J - Fx.;, AT 0 . -
CM =Rcosfu, +Rsinf U,
O — - X

=t : Vv=Rw

Mouvement de M par rapport a la route (mouvement absolu) est
composeé de :

Mouvement circulaire uniforme de vitesse angulaire o dans le repéere
CX,YoZ, (mouvement relatif)

Mouvement de ce repere dans un repere lié a la route (mouvement

d’entrainement) Oxyz



Cas général : composition des vitesses

» Z.
o xnx\. __# - V] OM' = OO]_ + O]_M
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OANOM ) dans R,

XU, +Yy,U, +2z,0,



Composition des accélérations

En faisant un calcul de dérivation (voir TD, exercice 3), on
trouve

a, =a, +a,+a,

ar = Xlux1 -+ yuyl + ZUZl Accélération relative

. d°=—= do =—— . ,. =——. Accélération

a, =——001+—AOM+oA(@AOM) .

© dt? dt \ / d’entrainement
5 v

r
Accelération complementaire, ou de Coriolis

d; = 20 /\Vf N’existe que si @ est non nul



