Fiche de mécanique du point matériel

I. Systemes de coordonnées
1. Coordonnées cartésiennes
i. OM = X8 + Y8 + 26

ii. V(M) = x&+ Y&, + 76

ii. a(M) = Xe+yeg, + 76,
Jaf , df_, Jf_,
Ix &+ Iy &+ 57 €
2. Coordonnées cylindriques

—_—
iv. gradf =

. _—>
i. OM=r¢& +2&
ii. Y(M)=r& +roey+28

iii. d(M)=6 (I —ro?) +e (ré+2d) + 26
af , 19f _, af
iv. gradf 5 e+ Y ls—s—a—ez

& = cosf&+sinfg,
€9 = —sinBg, 4 coshg,

3. Coordonnées sphériques

v. Projections :{

. _—
i. OM=r¢g
V(M) = fér+r1'9e29+rsin19¢€¢
dM) = (F —rd? —rsirf v¢%) &
(r19+2r19—r5|n1900519¢ )€
+ (rsind¢ + 27 sind¢ + 2r 0081919(]5)
e of ., 1df _, 1 Jf_,
iv. gradf = a—e( +*%eﬁ+ rsine a¢e¢

& = sinO cospgy + sind singg, + coso&, i
V. Projections 1 €y = cosf cosp&, + coso Singg, — Sin6&,

€y = — sin@& + cospg,
4. Abscisse curviligne

. . —
ii. %(M)R//R = a(O/)R—FQR//R/\ (QR//R/\O/M) +
(dQR’/R

dt

iii. dc(M)r /R =2Qr/RAV(M)R
Dynamique du point matériel

—
)R/\ oM

1. B(M)r=mV(M)r

2. Lo(M)r=OMA B(M)r

3. A(O,8) : La(M)r=¢8- Q(M)R avecOe A

4. M5(F)=OMAF

5. A(O,é‘) ( F) = 8 45(F)

6. |4n = avecd la distance entrd et le support
deF

7. Principe fondamental de la dynamicgens un réfé-
rentiel galiléen

. _iﬁSHM =md(M)r

i 5 Fon = (TR,
i, 3 o(F) = (LR
v 3 ) = (PR

8. Principe fondamental de la dynamicplens un réfé-
rentiel non gahleen

i. ma(M) ZF+|:|e+|:|c
lf.e—*mée( JR/R
iii. Fc=-méc(M)r/r

iv. Le théoreme du moment cinétique reste appli-
cable en ajoutant a droite les moments des forces

. 5 d'inertie.
Pz doM v v.go Lo IV. Travail et travail d'une force
ds o, 2 1. Travail élémentaireSW(F )g = F - dOM
dz 0 vi. Si le mouvement est .
.. - . =
. £:E circulaire alors 2. Travail total W, —m, (F R_/A F -dOM
—
A. OM=Rg Maltz
iii. V(M) = st - 3. PuissanceP(F)r=F - V(M)r
. B. V(M) = R-9€; . S _
iv. d(M) :§%+§ﬁ C.s—+R- 94K 4. ngn a_vec_le travail 8W(F )r = P(F )rdt
V. Energie cinétique
Il. Changement de référentiel 1. EC(M)R:%mv(M)%
1. Vecteur rotation 2. Dans urréférentiel galiléen
S . dEc
i. Q=06 axes de rotation, . = Z P(F
— _—
i ¥(M)=OAOM les vecteursQ se . -
( ) - somment. . dEC—Z5W
iii. S'il 'y a plusieurs —
iii. Ec(t2) — 1)ZZW<F>t1_’t2
2. \ecteur vitesse 3. Dans urréférentiel non galiléen
. . dEc(M
i Y(M)r = V(Mg +%(M)g g L R o5 7)1 p(F)
= —_—
ii. Ve(M)r/r=V(O)r+Qr/RrAOM ii. Ec(t) —Ec(ty) = ZF +W(Fe)
3. \ecteur accélération VI. Force conservative et énergie potentielle
i. dM)r=8aM)r +8(M)r/r+&(M)r/r 1. SiF estconservative alors = —gr_a()jEpot(P)



2. dEpor=—F -dOM! 5. E = —gradV

-
=—OW(F) 6. & =—E -dOM
3 ggioremide 'énergie mecanique : X. Mouvement des porteurs de charge dans un conducteur
— =P(F o .
dt (Fne) 1. dN = ndvavecn densité volumique de porteurs; le
4. Epp = mgz+ cte (€, ascendent) volume considéré

qr

2. V=uFE avecu = ~ la mobilité des porteurs

1
3. ] =nqV = pV la densité volumique de courant
(p = ngest la densité volumique de charge)
VII. Equilibre d’un point matériel -
. L, , 4. | :/ j -dsSn
1. SiM est repéré par une seule coordonrédors les

1
6. Epa: —émwzrz + Cte

s
. R dEp dans un cas simpld .= |S
positions d'équilibres sont telles qugx— =0

PE 5. Loi dOhmlocale:] =6 E
. . TEp
n L .
La position est dite « stable » $t-5- > 0 aveco = ngee la conductivité électrique
La position est dite « instable » giZE <0 "
P ax2 6. Loi d’'Ohm intégrale { = //T.st
VIII. Interaction gravitationnelle S
— MaMe | = iSU
1. Fag=-G 2 Uas [
oS
2. G(M)= -G 2% = —grav 7. 6=122
SoitV = fGT +cte 8 R L
cS

3. F =m% = —gradkp

- =
. m M=
SOitEp =mV = —G—m(r) +cte 9. Force de Laplace 1| j A Bdv

Pour un conducteur fiIiformeT -dv= T Sdl =

IX. Interaction électromagnétique LdT
1. f:q[E}—I—V}/\E)} soitdF =1-dI A B
2. Changement de référentiel galiléen : XI. Mécanique au voisinage de la Terre
— — —
ER’:ER+veR'/R/\ Br 1. @=§+§ o
Br = Br avecA = ¥ 1ene— Q A (Q AGM)
3' Ep élec— qV et C = gAstres_ ?(G)RC
B
4. W =—dEp=Wa_.5= —q/ aVv =qUas 2. Force de Coriolis F = —2mQ A V (M)gr;
A

Ceci découle de la définition du gradientf: & gradf - dOM



