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Term S — Chap 05 : Cinématique et dynamique Nesioas

| ) Comment décrire le mouvement ?

On étudie ici des systémes dont les dimensionsfailns par rapport a leurs déplacements et on
les considere comme ............. , 0N les représente par. un correspondantau ....................

1) Le référentiel

Cestle ..o, , on choisit un objet qui sert.de......... pour décrire le mouvement.

Il est indispensable de préciser le référentielsitavant de décrire le mouvement.

On utilise les référentiels .............. (lié a la Terpmur une étude d’objet au voisinage de la Terr
ou en laboratoire, le référentiel .................. (lié auntre de la Terre) pour un objet tournant
autour de la Terre,0U ................. (lié au centre dielBopour les planétes du systeme solaire.

Ces trois référentiels sont considérés comme ........... dans notre domaine d’étude.
Un référentiel dans lesquels les lois de Newton gérifiées, est ................

Remarque : Un référentiel en mouvement ........................... par. rapport au référentiel
héliocentrique est galiléen.

2 ) Le vecteur position A
On note M le point mobile étudié. Sa position déespace
est définie dans un repére (iQj , k ) par le vecteur
position OM . 21
Lorsque le point M est en mouvement,
ses coordonnées X, y et z sont des fonctions dpstem K]

Parfois , on simplifie les notations en écrivany et z sans KA mmmmmmmmmmmes N
indiquer qu’ils dépendent du temps. X

Certains mouvements pourront étre étudiés dansamngm n’utilisant que deux coordonnées :

OM = ..., et d’autres sur une droite (mouvemectiligne) :OM = .............
3) Le vecteur vitesse v
Il caractérise la .................. du vecteur position endton du temps. M

A un instant;t, le vecteur vitess& est défini par :

par son sens (celuidu ...................... Jetsa oo,
exprimée en ............ :

Sur un enregistrement donnant les différentesipasidu mobile M,
on peut tracer les vecteurs vitesse en différenitg

V7S On choisit une échelle pouréprésenter (exemple : 1 cm 2 m.s' )
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On définit aussi le vecteur vitesse comme la ........ du.vecteur position par rapport au temps:
V(D) o e,
VD) =

Important : la notation df/dt équivauta ........ e de f par rapport au temps.

En mathématique, on note toujours f’ sans précjgerl’on dérive par rapport a x.
En physique, on dérive par rapport a différentesdeurs, le temps t, la distance x ,le volume V...
il faut donc préciser.

4) Le vecteur accélération
Le vecteur accélération caractérise les ............. ditere vitesse.

A un instant;t, le vecteur accélératioa; est défini par : Me
L M
a, 8

Il est caractérisé par la direction et le sens deet sa valeur ou Ms Mg
norme a, exprimeée en ....... - S M,
Attention: norme .............oooevvneene. (sauf trajectoire réicie )

Sur I'enregistrement, on peut tracer le vecteuélgcation .

AT On choisit une échelle pourdprésenter (ex : 1 cm» 0,5 m.§ )

all) =
Le vecteur accélération s'exprime en ......... ; il esjdurs dirigé vers ............. de la trajectoire.

5) Le vecteur quantité de mouvement
La quantité de mouvement d'un objet est égale @dugrde sa .............. par son ............ce.uene
P= i, (m : masse en ...V, vecteur vitesse (ven ..... ) pen.......... )

[I') Notions mathématiques : Dérivée et primitd/ane fonction :
Dérivée fi(x) =a.X; f'(X)= cooerennn... (rappel : f(x) = df, / dx)
fx)=b.x; F(X)=..... ; 8(X) =c (constante) ;3'{x) = .....

Notion de primitive Si on considere g(x) =f’(x) = df/dx alors f(&¥t appelée ............ de g(x).

Exemple 1 :g(x) =f(x) =b ; primitive de g(X) =f(X) = ...ovviiriiiiiii e, S e
Pour vérifier, on dérive le résultat’(X) =d( .............. YAX =

Exemple 2 :g(x) =f'(X) =a.x ; primitive de g(X) =) = ..........coeeiiiiriinn.. T e
Pour veérifier, on dérive le résultat(X) = d( ............. NAX = o,

Exemple 3:g(x) =f(x) =0 ; primitive de g(X) =€X) = .....ccoovviiiiininnnns
Pour vérifier, on dérive le résultat(X) = d(................ VX = o
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[Il') Les différents types de mouvements
L'ensemble des positions successives d'un mobpedle la ....................

1) Mouvement rectiligne et uniforme

Le mouvement est dit rectiligne et uniforme sirlgdctoire est une ......... et la vitesse ..............
( ou si le vecteur vitesseest constant ( méme direction, méme sens et mémaej )
Vi, ;a=dv/dt=....

On utilise un seul repere (D) correspondant a la trajectoire avec une seusdomnée x.

Pour trouver y, on cherchela ............... , fonction dont la dérivée pgoportatest.........

vy estdonc une ............ par rapport au temps= v............ = .... (vitesse ........... )=
La constante est déterminée at=....... (vérificatidy/dt = ..... )

Pour trouver x , on cherchela ............... , fonction diandlérivée par rapportatest................
AX/AE = o ) X T At=0s, x=...... = ...

XS e, (vérification : dx/dt = ................... )

X S S VA= AT s éguations horaires du mouvement

2) Mouvement rectiligne uniformément varié

Il s'agit d'un mouvement ................ a accélération .........Dans ce cas, le vecteur accélératiol
est............. THCONSEIVE .o e au aos du temps.
am) =..... AT e,

Pour trouver y, on cherchela ............... , fonction dont la dérivée pgoportatest ...............
VxS ot Ondéterminecat=0S x V....c.evvvvvennnnn.

Vg T i (vérification : dydt = ...................... )

Pour trouver x , on cherchela ............... , fonction diandlérivée par rapportatest ............
dx/dt=................. T X T e At=0S, X= . i e

X T e (vérification : dx/dt = ..o )

X S e e M T e RS s égquations horaires du mouvement
Le mouvement est accéléréasetv sont ....................... et ralenti s'ils sont

3) Mouvement circulaire et uniforme

La trajectoire estun ............ et la vitesse est ........ En.revanche,

la direction du vecteur vitesse .......... au cours dopte ( tangente a la

trajectoire), donc le vecteur vitesse ................. ,d&lération ...........

...... Elle est dirigée versle .................. (elleest ........)...

A= . ( R : rayon de la trajectoire en ..\ ; vitesse en ...... )

Période de révolution (durée d’'untour) : V.= .......coivmeieiieiieieeeenes

4) Mouvement circulaire non uniforme

Dans ce cas l'accélération .......................... mais R

la trajectoire reste un ........................... ° %‘

A chaque instant, le vecteur accélération estranse de ® a @

deux termes: la composante ...........c.coceviieiinnnnn. etdune @ . #
. SHEIR a, @

COMPOSANTE ... e (Repeéere de Frerdtet T ) ‘.\' ./"\71

I AT e T T e v, $-|-© o

ens du mouvement
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[11') Les lois de Newton
1) Premiere loi de Newton ou principe d'inertie
Lorsque les forces qui s'exercent sur un solidmagensent , son centre d'inertie est soit ..........
5] | dans un référentiel .............
Réciproquement, si le centre d'inertie d'un sadiske............ (0 U
...................... dans un référentiel .........., alors les forges s'exercent sur lui se compensent
SFoy=.... |, Fi+F+Fa+... = ... (le sigle signifie ............. en mathématique )
Le systeme est alors ........... (aucune force) ou ................... (= Fex=...)

2) Deuxieme loi de Newton ( relation fondamentadaldynamique)

Dans un réferentiel ............... , Sl un systeme ponctgekeumis a I'action de différentes forces
extérieures dont la somme vectorlelle est nﬁté@xt alors celleciestégaleala............ par
rapport au temps (0 (ST Y- N

S Fet = F 1+ P+ Fat oo = e

3) Troisieme loi de Newton ( principe des actiohsproques )
Lorsqu'un corps A exerce sur un corps B une actiéoanique
modélisée par la fordexs , alors le corps B exerce sur le corps A
une action meécanique modélisée par la fbrge .

Ces interactions sont telles queFA,B etFB,A (0] 1| S
................. et FA/B S e

¥ 5
N’

4) Loi de conservation de la quantité de mouvement
Dans un systéme isolé ou pseudo-isolé, les foresmpensent, le vecteur quantité de mouveme

Application a la propulsion par réaction :

almant
\

mobile 1 mobile 2 les deux mobiles partent dans des directions opposées

Deux mobiles autoporteurs sans vitesse initialé ls&mpar un fil. Les aimants fixés sur chacun de

mobiles, sont positionnés pour s’opposer. Quaridldst coupé, les deux aimants ................... :
etlesmobiles ...

Avant et juste aprés la rupture du fil, le syst&tes deux mobiles est .................... , le poids et I
réactionde latable ......................... , la quantité de mement ................... . P....p
AVANt 1P1 = i, : APIrES P = i,

Il'y apropulsionpar ...................
AULIES BXEMIPIES & o e e e e e e e e e

Remarque : Souvent le systeme étudié n'est isokutpur du .........................
Une fusée n'est plus isolée lorsqu’elle .......................



