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⑦ Cinématique .

* Référentiel : association d'un r_Ü et d'un repeief.plhorloge ) .
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* Point fixe dans R
'

qui coïncide avec n à l'instant t .

⇒ la vitesse d'entrainement est la vitesse depoint coïncident.

* Composition des accélérations : Pepin = AI. (D) + ÎLP) + Àe (n )
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!Mécaniquedupoint/du solide en ref gal.

* Force : couple ( recteur , point d'application ) qui décrit les effets d'un système sur un autre .

mur

* Postulat : Une force est la même dans tous les référentiels .

num

•41K¥.

- gravitationnelle : intéraction de portée infinie qui cause l'attraction de corps massifs entre eux.

C'est elle qui détermine la structure de l'Univers à grande échelle .

- électromagnétique : intéraction entre particules chargées ,de portée infinie , responsable de la cohésion de lamatière
- foutue : intéraction attractive de très faible portée ( échelle nucléaire ) qui agit sur les nucléons et est

responsable de la cohésion des noyaux .

- faible : s'exerce sur les leptons ( électrons , neutrino . .
.

) à très faible portée ( analogue à l'intéraction
nu

forte ) et qui intervient par exemple dans le processus de radioactivité p .

• Première loi de Newton : Principe d'inertie .

Il existe une famille de référentiels , dits galiléens , dans lesquels tout système isolé persévère en mouvement

rectiligne uniforme

• Seconde loi de Newton : Principe fondamental de la dynamique .

Dans un référentielgaliléen , la dérivée de la quantité de mouvement d'un système fermé est égale à la

somme des forces extérieures qui s'exercent sur ce système .
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• Troisième loi de Newton : Principe d'action - réaction .

Tout corps A exerçant une force sur un corps B subit une force d'intensité égale ,
de même

direction
, mais de sens opposé, exercée par le corps B -

* Moment cinétique : Ein ) = À n mJ ( = Ôn admin ) = Ônnev(n )DZ )
* Théorème du moment cinétique : dÊa¥ = ? Ôn Îfeer Le référentiel doit être galiléen et le point fixe

dans le référentiel étudié.

☒
.

Moment d'inertie : Pour un solide en rotation autour d'un axe fixe : Û(n ) = r Ô êo .

⇒ TIM = uônndmvm = rein roi êodm = ( Pdm) ÔEÎ = J, Ô À
NE



* Subtilités mécaniques du point vs méca du solide :

Pour un solide
,
le PFD et le Thc sont tjs valables et on me prend en compte QUE les forces extérieures

car les forces intérieures s'annulent 2 à 2 en vertu du principe d'action réaction .

CEPENDANT : le théorème de l'NRJ cinétique se démontre en appliquant le PFD à chaque point
matériel qui compose le système .

Ceci explique que la puissance des forces intérieures

intervient dans le théorème de l'NRJ cinétique .

• Théorème de l'Energie cinétique : Pour un système fermé, en référentielgaliléen :

→ démo : Ec = ? 1g mi Î
?

dEc
⇒ dtdç = Ç mit_DÈ j = Peut 1- Pintc- Puissance des forces
PFD sur 5- ?
Î [ intérieures .

chaque i = Peut + Pint Puissance des forces
extérieures

* Rappel : Puisance :P = Ê. Ô
un

☒ Système conservatif : système tel
que , parmi les forces qu'il subit , celles qui travaillent dérivent

d'une énergie potentielle .

* Théorème de l'énergie mécanique : En référentiel galiléen , l'énergie mécanique d'un système conservatif
est constante :

Em = Ep + Ee = C
'"

.

☒ Quelques lois de composition utiles :

du solide dans

* Vitesse d'un point dans un solide : Jr (B) = pa ( A ) + B-A a g-
←

vecteur rotation

R

[ Y = BABAR

pointe du
solide

* Composition des moments : È ( n ) = F. (n) + ÎO n m Ô(D)



TI Référentiels non galiléens .

Pour obtenir le PFD en ref non égal , on applique le PFD en ref gel et on utilise la loi de composition
des accélérations :

matin)= Êeser ⇒ m (Merin ) + cêeln) + Ûin ) = Êens

⇒

majlm-F-ur-maelm-maclmmap.tn) = Êar + À + Ê

avec {Êe = force d'inertie d'entrainement. ↳
Ce sont des pseudo forces

Êe ± force d'inertie de Coriolis →
car elles dépendent du référentiel.

Propriété : La force d'inertie de Coriolis ne travaille pas .

mur

cousine : IEEIE.EE en Ref non gal :

dEc

q
= Peser + Pint + Peutramènent

Remarque : Êe peut étre coulervalire ou non .

-

Dans le cas particulier d'une rotation uniforme ,
elle est conservative (force centrifuge ).

6m suit la même démarche pour le théorème du moment cinétique , le point d'application du
moment doit étre fine dans le référentiel mon galiléen .

Wiene = 7,3 ✗ 10
- 5
rad

. es
- 2

* Quelques référentiels :

→ ref héliocentrique : origine = centre de gravité du soleil , axes vers -3 étoiles fines . ) =. galiléen sur(ou de Kepler )

→ ref de Copernic : origine = centre de gravité du système solaire , and vus 3 étoiles fines . de tué sondes

échelles de temps
→ ref géocentrique : origine = centre de gravité de la Terre

, aux vers 3étoile fines . = Galiléen pour des durées faibles
devant 1 année .

→ ref Tenuta : origine = entre de gravité de la Terre , axes liés à la Terre . En rotation dans
le ref géocentrique .



④ Loi de Coulomb .

À
i»

= NÎ
, + Î» avec Î de même direction

que la vitesse de glissement ,mène de

î sens opposé.force de
frottement .

• Loi de Coulomb dynamique : XÎ
_ .
Il = f.HN?N

-statique : H TIN 4- ff1NÏ avec
, en général f. et fd très proches

mais fdgn £ Istat '

• Remarque : la vitesse de glissement entre 2 solides et indépendantes du référentiel .


