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Tous les formules de physique pdf

Florence Raffin professeure de physique-chimie propose sur sa chaine YouTube de nombreuses ressources (résumés de cours, conseils pour le grand oral, ECE, etc.). Nous vous conseillons vivement d'aller jeter un ceil. Elle a réalisé ce formulaire qui regroupe toutes les formules indispensables pour les écrits du bac.
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Les formulaires ne servent donc pas tant a apprendre les formules qu'a pouvoir se passer de telles équations, qui n'ont souvent d'intérét que pratique. Formulaires de physique[modifier | modifier le wikicode] (voir aussi Formules de physique) Les formules de Physique sont des expressions qui montrent les relations entre la matiere, 1'énergie, le
mouvement, et les forces. La vision des formules multiples sur une page peut permettre de comprendre les relations entre les variables, apres un cours de physique de base de niveau secondaire (typiquement proposé aux 16-18 ans). Signification des symboles[modifier | modifier le wikicode] a {\displaystyle a\,} : accélération A {\displaystyle A\,} :
surface ou amplitude E {\displaystyle E\,} : énergie F {\displaystyle F\,} : force > F {\displaystyle \sum F} : ensemble des forces f k {\displaystyle f {k}\,} : force de frottement cinétique f s {\displaystyle f {s}\,} : force de frottement statique g {\displaystyle g\,} : accélération de la gravité I {\displaystyle I\,} : impulsion E c {\displaystyle E_{c}\,} :
énergie cinétique m {\displaystyle m\,} : masse pu ¢ {\displaystyle \mu {c}\,} : coefficient frottement cinétique p s {\displaystyle \mu {s}\,} : coefficient de frottement statique F N {\displaystyle F {N}\,} : force normale a une surface ou un axe v {\displaystyle u \,} : fréquence w {\displaystyle \omega \,} : vitesse angulaire p — {\displaystyle {\vec
{p}}} : quantité de mouvement P {\displaystyle P\,} : puissance Q {\displaystyle Q\,} : quantité de chaleur r {\displaystyle r\,} : rayon s — {\displaystyle {\vec {s}}\,} : distance parcourue T {\displaystyle T\,} : période t {\displaystyle t\,} : temps 6 {\displaystyle \theta \,} : angle (voir les annotations a c6té de chaque formules) E p {\displaystyle

E {p}\} : énergie potentielle V {\displaystyle V\,} : volume V d f {\displaystyle V_{df}\,} : volume de fluide déplacé v f {\displaystyle v_{f}\,} : vitesse finale v i {\displaystyle v_{i}\,} : vitesse initiale x f {\displaystyle x {f}\,} : position finale x i {\displaystyle x _{i}\,} : position initiale Cinématique du MRUA ou des cas ou l'accélération est
constante[modifier | modifier le wikicode] Les formules de cinématique lient la position d'un objet, sa vitesse, et son accélération, sans tenir compte de sa masse et des forces qui s'exercent sur lui. C'est-a-dire qu'elles décrivent les mouvements sans s'intéresser a leurs causes ou a leurs effets. v = A xtan A ttan {\displaystyle v={\frac {\Delta

x {tan}}{\Delta t {tan}}}} avec A t => 0 {\displaystyle {\Delta t}=>0} : la vitesse d'un mobile en un instant est la pente de la tangente a le courbe x (t) {\displaystyle x(t)} de la position en fonction du temps en cet instant. Av=vf-vi=aAtouvf=vi+ aAt {\displaystyle \Delta v=v_{f}-v_{i}=a\Delta t\,\, {\rm {ou}}\\,v_{f}=v {i}+a\Delta
t}Ax=xf-xi=vit+12at2ouxf=xi+vit+12at?2 {\displaystyle \Delta x=x {f}-x {i}={v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}{at~{2}}\\,{\rm {ou} }\\\;x {f}=x {i}+{v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}{at~{2}}} d'ou l'on peut déduire aussi les relationsxf =xi+vit+ 12 at2 {\displaystyle x {f}=x {i}+{v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}{at~{2}}} xf=xi
+ (vi+ vf) 2t {\displaystyle x {f}=x {i}+{\frac {(v_{i}+v {fH}I{2}}{t}}vf2=vi2+2a(xf—xi)=vi2+ 2aAx{\displaystyle v {f}~{2}=v {i}~{2}+{2a}{(x {f}-x {i})}=v {i}~{2}+2a\Delta x} Dynamique[modifier | modifier le wikicode] Comme la cinématique, la dynamique concerne le mouvement mais cette fois en prenant en compte
la force et la masse des objets. Donc la dynamique s'intéresse aux causes et aux effets des mouvements.

S>F=ma {\displaystyle {\sum F}=ma\,\ } -- Lois du mouvement de Newton#Deuxi.C3.A8me loi de Newton ou principe fondamental de la dynamique F N = m g cos 0 {\displaystyle F {N}=mg\cos \theta \,} ( 6 {\displaystyle \theta \,} est 1'angle entre la surface de support et la verticale) Fc =pc F N {\displaystyle F {c}={\mu {c}}F {N}\
} (objet en déplacement par rapport a une surface) Fs =pns FN {\displaystyle F {s}={\mu {s}}F {N}\\ } (objet immobile par rapport a une surface) Travail, énergie, et puissance[modifier | modifier le wikicode] Le travail, I'énergie et la puissance décrivent la maniere dont les objets affectent la nature. W = [ F - - d s —» {\displaystyle W=\int
{\vec {F}}\cdot d{\vec {s}}} -- définition du travail mécanique W = A E ¢ {\displaystyle W=\Delta {E_{c}}\\\!} :une expression du théoreme de l'énergie cinétique W = — A E p {\displaystyle W=-\Delta {E_{p}}\\\!} : une définition de 1'énergie potentielle Ep (pesanteur)=m gh {\displaystyle E {p}(pesanteur)=mgh\\!} :l'énergie
potentielle par rapport a une hauteur repére h est donnée par le produit du poids et de la hauteur h.
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Chaque grandeur est identifiée clairement, avec ses unités dans le Systeme International. Les formules sont classées par thémes, et ceux-ci par ordre alphabétique. Il y a également quelques rappels de mathématiques. Un formulaire de physique regroupe, généralement par domaine d'étude, les outils et formules mathématiques adaptés. La nécessité
d'un tel formulaire vient du fait que la plupart des formules physiques, et a fortiori quand on travaille dans des systemes de coordonnées exotiques, sont d'une complexité impressionnante. Les formulaires ne servent donc pas tant a apprendre les formules qu'a pouvoir se passer de telles équations, qui n'ont souvent d'intérét que pratique. Formulaires
de physique[modifier | modifier le wikicode] (voir aussi Formules de physique) Les formules de Physique sont des expressions qui montrent les relations entre la matiere, 1'énergie, le mouvement, et les forces. La vision des formules multiples sur une page peut permettre de comprendre les relations entre les variables, aprés un cours de physique de
base de niveau secondaire (typiquement proposé aux 16-18 ans). Signification des symboles[modifier | modifier le wikicode] a {\displaystyle a\,} : accélération A {\displaystyle A\,} : surface ou amplitude E {\displaystyle E\,} : énergie F {\displaystyle F\,} : force > F {\displaystyle \sum F} : ensemble des forces f k {\displaystyle f {k}\,} : force de
frottement cinétique f s {\displaystyle f {s}\,} : force de frottement statique g {\displaystyle g\,} : accélération de la gravité I {\displaystyle I\,} : impulsion E c {\displaystyle E_{c}\,} : énergie cinétique m {\displaystyle m\,} : masse 1 ¢ {\displaystyle \mu {c}\,} : coefficient frottement cinétique nu s {\displaystyle \mu {s}\,} : coefficient de frottement
statique F N {\displaystyle F_ {N}\,} : force normale a une surface ou un axe v {\displaystyle u\,} : fréquence w {\displaystyle \omega \,} : vitesse angulaire p — {\displaystyle {\vec {p}}} : quantité de mouvement P {\displaystyle P\,} : puissance Q {\displaystyle Q\,} : quantité de chaleur r {\displaystyle r\,} : rayon s — {\displaystyle {\vec {s}}\,} :
distance parcourue T {\displaystyle T\,} : période t {\displaystyle t\,} : temps 6 {\displaystyle \theta \,} : angle (voir les annotations a c6té de chaque formules) E p {\displaystyle E_{p}\,} : énergie potentielle V {\displaystyle V\,} : volume V d f {\displaystyle V_{df}\,} : volume de fluide déplacé v f {\displaystyle v_{f}\,} : vitesse finale v i {\displaystyle
v_{i}\,} : vitesse initiale x f {\displaystyle x_{f}\,} : position finale x i {\displaystyle x _{i}\,} : position initiale Cinématique du MRUA ou des cas ou l'accélération est constante[modifier | modifier le wikicode] Les formules de cinématique lient la position d'un objet, sa vitesse, et son accélération, sans tenir compte de sa masse et des forces qui
s'exercent sur lui. C'est-a-dire qu'elles décrivent les mouvements sans s'intéresser a leurs causes ou a leurs effets. v=Axtan A ttan {\displaystyle v={\frac {\Delta x {tan}}{\Delta t {tan}}}} avec A t => 0 {\displaystyle {\Delta t}=>0} :la vitesse d'un mobile en un instant est la pente de la tangente a le courbe x ( t ) {\displaystyle x(t)} de la
position en fonction du temps en cet instant. Av=vf—-vi=aAtouvf=vi+aAt {\displaystyle \Delta v=v_{f}-v_{i}=a\Delta t\,\,{\rm {ou}}\,\,v {f}=v {i}+a\Deltat} Ax=xf—-xi=vit+12at2ouxf=xi+vit+12at?2 {\displaystyle \Delta x=x {f}-x {i}={v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}{at™~ {2} }\\,{\rm {ou} }\\x {f}=x {i}+{v {i}}{t}+
{\frac {1}{2}}{at~{2}}} d'ou l'on peut déduire aussi les relations x f=xi+vit+ 12 at2 {\displaystyle x {f}=x {i}+{v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}{at~{2}}} xf=xi+ (vi+ vf) 2t {\displaystyle x {f}=x {i}+{\frac {(v_{i}+v {fH}I{2}}{t}}vi2=vi2+2a(xf—-—xi)=vi2+ 2aAx{\displaystylev {f}~{2}=v {i}~{2}+{2a}{(x_{f}-

x {i})}=v {i}~{2}+2a\Delta x} Dynamique[modifier | modifier le wikicode] Comme la cinématique, la dynamique concerne le mouvement mais cette fois en prenant en compte la force et la masse des objets. Donc la dynamique s'intéresse aux causes et aux effets des mouvements. 3> F = m a {\displaystyle {\sum F}=ma\\ } --

Lois du mouvement de Newton#Deuxi.C3.A8me loi de Newton ou principe fondamental de la dynamique F N = m g cos 6 {\displaystyle F {N}=mg\cos \theta \,} ( 6 {\displaystyle \theta \,} est 1'angle entre la surface de support et la verticale) Fc = puc F N {\displaystyle F {c}={\mu {c}}F {N}\\ } (objet en déplacement par rapport a une
surface) Fs = us FN {\displaystyle F {s}={\mu {s}}F {N}\\ } (objet immobile par rapport a une surface) Travail, énergie, et puissance[modifier | modifier le wikicode] Le travail, 1'énergie et la puissance décrivent la maniere dont les objets affectent la nature. W = [ F = - d s = {\displaystyle W=\int {\vec {F}}\cdot d{\vec {s}}} -- définition du
travail mécanique W = A E ¢ {\displaystyle W=\Delta {E_{c}}\\\!} : une expression du théoréme de 1'énergie cinétique W = — A E p {\displaystyle W=-\Delta {E_{p}}\\\!} :une définition de 1'énergie potentielle Ep(pesanteur)=m gh {\displaystyle E {p}(pesanteur)=mgh\,\!} :1'énergie potentielle par rapport a une hauteur repére h est
donnée par le produit du poids et de la hauteur h. E m = E ¢ + E p {\displaystyle E {m}=E {c}+E {p}\\!} :1'énergie mécanique d'un systéeme est la somme de son énergie cinétique et de son énergie potentielle E c = 1 2 m v 2 {\displaystyle E_{c}={\frac {1}{2}}{mv"~{2}}\\\!} : définition de 1'énergie cinétique d'un corpsP=dEdt=fF - -v -
{\displaystyle P={\frac {dE}{dt} }=\int {\vec {F}}\cdot {\vec {v}}\\!} Pavg=AE At {\displaystyle P_{avg}={\frac {\Delta E}{\Delta t} }\\\!} Mouvement harmonique simple et pendule simple[modifier | modifier le wikicode] F = — k x {\displaystyle F=-kx\,\!} ( k {\displaystyle k\,} est la raideur du ressort) d'apres la loi de Hooke Tressort = 2
u m k {\displaystyle T {ressort}=2\pi {\sqrt {\frac {m}{k}}}\\!} v = 1 T {\displaystyle u ={\frac {1}{T}I\\'} w =211 T =2 nv =k m {\displaystyle \omega =2\pi {\frac {1} {T}}\\!=2\pi u ={\sqrt {\frac {k}{m}}}} Ep =12 kx 2 {\displaystyle E_ {p}={\frac {1} {2} }kx~{2}\\!} vmaxressort=xkm {\displaystyle v.{maxressort}=x{\sqrt
{\frac {k}{m}}N\\!'} Tpendule=2mnL g {\displaystyle T {pendule}=2\pi {\sqrt {\frac {L}{g}}}\\!} (pour un pendule simple) Quantité de mouvement[modifier | modifier le wikicode] La quantité de mouvement est la grandeur associée a la vitesse d'une masse, en mécanique classique. p - = m v - {\displaystyle {\vec {p}}=m{\vec {v}H\\!'} -
définition de la quantité de mouvement I = [ F d t {\displaystyle I=\int F\,dt} -- définition de l'impulsion I = A p {\displaystyle I=\Deltap\\!} m1v1->+m2v2-=mlv1l -+ m2v2 - {\displaystyle m {1}{\vec {v {1}}}+m {2}{\ec {v {2}}}=m {1}{\vec {v {1}'}}+m {2}{\vec {v {2}'}}\\!} : conservation de la quantité de mouvement 1 2
milv1i2+12m2v22=12mil1v1'2+12m2v2’ 2 {\displaystyle {\frac {1}{2}}m_{1}v {1}~{2}+{\frac {1}{2}}m {2}v {2}~ {2}={\frac {1}{2}tm {1}v {1}'~{2}+{\frac {1}{2}}m_{2}v {2}'~{2}\\!} (Note: ceci n'est valable que pour les collisions élastiques) Mouvement circulaire uniforme et gravitation[modifier | modifier le
wikicode] Un objet, par exemple un satellite autour d'une planete ou une planéte autour du soleil, se déplace sur une orbite en forme d'ellipse. Dans certains cas, cette ellipse se simplifie en une circonférence. La vitesse est dans ce cas une grandeur constante. Dans cette section, a ¢ {\displaystyle a {c}} et F ¢ {\displaystyle F_{c}} représentent
respectivement 1'accélération centripete et la force centripéte.ac=v2r=4mu 2 rt 2 {\displaystyle a {c}={\frac {v"{2}}{r}}={\frac {4\pi ~{2}r}{t~{2}}N\\!} Fc = m v 2 r {\displaystyle F_{c}={\frac {mv"{2}}{r}\\'} Fg=G m 1 m 2 r 2 {\displaystyle F {g}=G{\frac {m_{1}m {2}}{r~{2}}}\\!} ou r {\displaystyle r} est la distance entre
les centres des masses : loi de la gravitation universelleagravite=Gmplaneter?2 {\displaystyle a {gravite}=G{\frac {m_{planete}}{r~{2}}}\\!} vsatellite=GmplaneteR{\displaystyle v_{satellite}={\sqrt {\frac {Gm_{planete}}{R}}}} Epgravitationnelle=Gm 1 m 2r {\displaystyle

E {p}~{gravitationnelle}=G{\frac {m {1}m {2}}{r}}} Ecsatellite=Gmsoleilmplanete2R {\displaystyle E {c} " {satellite}=G{\frac {m {soleil}m {planete}}{2R}}} Ecsatellite=—-Gmsoleilmplanete?2R {\displaystyle E {c} " {satellite}=-G{\frac {m {soleil}m {planete}}{2R}}} T12a13=T22a23
{\displaystyle {\frac {T {1}~{2}}{a {1}~ {3}}}={\frac {T {2}~ {2}}{a {2}~ {3}}}} exprime une des lois de Kepler Thermodynamique[modifier | modifier le wikicode] La thermodynamique concerne les liens macroscopiques entre énergie, mouvement et entropie des particules microscopiques.
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Formulaires de physique[modifier | modifier le wikicode] (voir aussi Formules de physique) Les formules de Physique sont des expressions qui montrent les relations entre la matiere, 1'énergie, le mouvement, et les forces. La vision des formules multiples sur une page peut permettre de comprendre les relations entre les variables, apres un cours de
physique de base de niveau secondaire (typiquement proposé aux 16-18 ans). Signification des symboles[modifier | modifier le wikicode] a {\displaystyle a\,} : accélération A {\displaystyle A\, } : surface ou amplitude E {\displaystyle E\,} : énergie F {\displaystyle F\,} : force 3 F {\displaystyle \sum F} : ensemble des forces f k {\displaystyle f {k}\} :
force de frottement cinétique f s {\displaystyle f {s}\,} : force de frottement statique g {\displaystyle g\,} : accélération de la gravité I {\displaystyle I\,} : impulsion E c {\displaystyle E_{c}\,} : énergie cinétique m {\displaystyle m\,} : masse p c {\displaystyle \mu {c}\,} : coefficient frottement cinétique p s {\displaystyle \mu {s}\,} : coefficient de
frottement statique F N {\displaystyle F_{N}\,} : force normale a une surface ou un axe v {\displaystyle u \,} : fréquence w {\displaystyle \omega \,} : vitesse angulaire p — {\displaystyle {\vec {p}}} : quantité de mouvement P {\displaystyle P\,} : puissance Q {\displaystyle Q\,} : quantité de chaleur r {\displaystyle r\,} : rayon s — {\displaystyle {\vec
{s}}\,} : distance parcourue T {\displaystyle T\,} : période t {\displaystyle t\,} : temps 6 {\displaystyle \theta \,} : angle (voir les annotations a c6té de chaque formules) E p {\displaystyle E_{p}\,} : énergie potentielle V {\displaystyle V\,} : volume V d f {\displaystyle V_{df}\,} : volume de fluide déplacé v f {\displaystyle v_{f}\,} : vitesse finale v i
{\displaystyle v_{i}\,} : vitesse initiale x f {\displaystyle x_{f}\,} : position finale x i {\displaystyle x {i}\,} : position initiale Cinématique du MRUA ou des cas ol l'accélération est constante[modifier | modifier le wikicode] Les formules de cinématique lient la position d'un objet, sa vitesse, et son accélération, sans tenir compte de sa masse et des
forces qui s'exercent sur lui. C'est-a-dire qu'elles décrivent les mouvements sans s'intéresser a leurs causes ou a leurs effets. v=Axtan A ttan {\displaystyle v={\frac {\Delta x_{tan}}{\Delta t {tan}}}} avec A t => 0 {\displaystyle {\Delta t}=>0} : la vitesse d'un mobile en un instant est la pente de la tangente a le courbe x ( t) {\displaystyle
x(t)} de la position en fonction du temps en cet instant. Av=vf—-vi=aAtouvf=vi+aAt {\displaystyle \Delta v=v_{f}-v_{i}=a\Delta t\,\,{\rm {ou}}\\\,v {f}=v {i}+a\Deltat} Ax=xf-xi=vit+12at2ouxf=xi+vit+12at?2 {\displaystyle \Delta x=x {f}-x {i}={v _{i}}{t}+{\frac {1} {2} }{at~ {2} }\\,{\rm {ou}}\\x {f}=x {i}+
{v_{i}H{t}+{\frac {1}{2}}{at~{2}}} d'ou l'on peut déduire aussi les relations x f=xi+vit+ 12 at2 {\displaystyle x {f}=x {i}+{v _{i}}{t}+{\frac {1} {2}}{at~{2}}}xf=xi+ (vi+vf)2t {\displaystyle x {f}=x {i}+{\frac {(v_{i}+v {fH)H}I {2} {t}}vi2=vi2+2a(xf—xi)=vi2+ 2aAx{\displaystyle v {f}~{2}=v {i}~{2}+{2a}
{(x_{f}-x {ihH)}=v {i}~{2}+2a\Delta x} Dynamique[modifier | modifier le wikicode] Comme la cinématique, la dynamique concerne le mouvement mais cette fois en prenant en compte la force et la masse des objets. Donc la dynamique s'intéresse aux causes et aux effets des mouvements. > F = m a {\displaystyle {\sum F}=mal\,\ } --

Lois du mouvement de Newton#Deuxi.C3.A8me loi de Newton ou principe fondamental de la dynamique F N = m g cos 6 {\displaystyle F {N}=mg\cos \theta \,} ( 6 {\displaystyle \theta \,} est 1'angle entre la surface de support et la verticale) Fc = puc F N {\displaystyle F {c}={\mu {c}}F {N}\\ } (objet en déplacement par rapport a une
surface) Fs = us FN {\displaystyle F {s}={\mu {s}}F {N}\\ } (objet immobile par rapport a une surface) Travail, énergie, et puissance[modifier | modifier le wikicode] Le travail, 1'énergie et la puissance décrivent la maniere dont les objets affectent la nature. W = [ F - - d s = {\displaystyle W=\int {\vec {F}}\cdot d{\vec {s}}} -- définition du
travail mécanique W = A E ¢ {\displaystyle W=\Delta {E_{c}}\\\!} : une expression du théoréme de 1'énergie cinétique W = — A E p {\displaystyle W=-\Delta {E_{p}}\\\!} :une définition de 1'énergie potentielle Ep(pesanteur)=m gh {\displaystyle E {p}(pesanteur)=mgh\,\!} :1'énergie potentielle par rapport a une hauteur repére h est
donnée par le produit du poids et de la hauteur h. E m = E ¢ + E p {\displaystyle E {m}=E {c}+E {p}\\!} :1'énergie mécanique d'un systéeme est la somme de son énergie cinétique et de son énergie potentielle E ¢ = 1 2 m v 2 {\displaystyle E_{c}={\frac {1}{2}}{mv"~{2}}\\\!} : définition de 1'énergie cinétique d'un corpsP=dEdt=fF - -v -
{\displaystyle P={\frac {dE}{dt}}=\int {\vec {F}}\cdot {\vec {v}}\\!} Pavg=AE At {\displaystyle P_{avg}={\frac {\Delta E}{\Delta t} }\,\!} Mouvement harmonique simple et pendule simple[modifier | modifier le wikicode] F = — k x {\displaystyle F=-kx\,\!} ( k {\displaystyle k\,} est la raideur du ressort) d'aprés la loi de Hooke Tressort =2
n m k {\displaystyle T {ressort}=2\pi {\sqrt {\frac {m}{k}}}\\!'} v = 1 T {\displaystyle u ={\frac {1}{T}N\\'} o =211 T =2 nv = km {\displaystyle \omega =2\pi {\frac {1} {T} I\ \!=2\pi u ={\sqrt {\frac {k}{m}}}} Ep =12 kx 2 {\displaystyle E {p}={\frac {1}{2}}kx~ {2\ \!l} vmaxressort=xkm {\displaystyle v.{maxressort}=x{\sqrt
{\frac {k}{m}}N\\!'} Tpendule=2mnL g {\displaystyle T {pendule}=2\pi {\sqrt {\frac {L}{g}}}\\!} (pour un pendule simple) Quantité de mouvement[modifier | modifier le wikicode] La quantité de mouvement est la grandeur associée a la vitesse d'une masse, en mécanique classique. p - = m v - {\displaystyle {\vec {p}}=m{\vec {v}H\\!'} -
définition de la quantité de mouvement I = [ F d t {\displaystyle I=\int F\,dt} -- définition de l'impulsion I = A p {\displaystyle I=\Deltap\\!} m1v1->+m2v2->=ml1v1l -+ m2v2 - {\displaystyle m {1}{\vec {v {1}}}+m {2}{\vec {v {2}}}=m {1}{\vec {v {1}'}}+m {2}{\vec {v_{2}'}}\\!} : conservation de la quantité de mouvement 1 2
milv1i2+12m2v22=12mil1v1'2+12m2v2’ 2 {\displaystyle {\frac {1}{2}}m {1}v {1}~ {2}+{\frac {1}{2}}Im {2}v {2}~ {2}={\frac {1}{2}}m {1}v {1}'~{2}+{\frac {1}{2}}m_{2}v {2}'~{2}\\!} (Note: ceci n'est valable que pour les collisions élastiques) Mouvement circulaire uniforme et gravitation[modifier | modifier le
wikicode] Un objet, par exemple un satellite autour d'une planete ou une planéte autour du soleil, se déplace sur une orbite en forme d'ellipse. Dans certains cas, cette ellipse se simplifie en une circonférence. La vitesse est dans ce cas une grandeur constante. Dans cette section, a ¢ {\displaystyle a {c}} et F ¢ {\displaystyle F_{c}} représentent
respectivement 1'accélération centripete et la force centripéte.ac=v2r=4mu 2 rt 2 {\displaystyle a {c}={\frac {v"{2}}{r}}={\frac {4\pi ~{2}r}{t~{2}}N\\!} Fc = m v 2 r {\displaystyle F_{c}={\frac {mv"~{2}}{r}\\'} Fg=G m 1 m 2 r 2 {\displaystyle F {g}=G{\frac {m_{1}m {2}}{r~{2}}}\\!} ou r {\displaystyle r} est la distance entre
les centres des masses : loi de la gravitation universelleagravite=Gmplaneter?2 {\displaystyle a {gravite}=G{\frac {m_{planete}}{r~{2}}}\\!} vsatellite=GmplaneteR{\displaystyle v_{satellite}={\sqrt {\frac {Gm_{planete}}{R}}}} Epgravitationnelle=Gm 1 m 2r {\displaystyle

E {p}~{gravitationnelle}=G{\frac {m {1}m {2}}{r}}} Ecsatellite=Gmsoleilmplanete2R {\displaystyle E {c} " {satellite}=G{\frac {m {soleil}m {planete}}{2R}}} Ecsatellite=—-Gmsoleilmplanete?2R {\displaystyle E {c} " {satellite}=-G{\frac {m {soleil}m {planete}}{2R}}} T12a13=T22a23
{\displaystyle {\frac {T {1}~{2}}{a {1}~ {3}}}={\frac {T {2}~ {2}}{a {2}~ {3}}}} exprime une des lois de Kepler Thermodynamique[modifier | modifier le wikicode] La thermodynamique concerne les liens macroscopiques entre énergie, mouvement et entropie des particules microscopiques. Q = m ¢ A T {\displaystyle Q=mc\Delta T\\!} AL=1
ia A T {\displaystyle \Delta L=L_{i}\alpha \Delta T\\!} AV =V ip AT {\displaystyle \Delta V=V _{i}\beta \Delta T\\!} PV = n R T {\displaystyle PV=nRT\\!} est la loi des gaz parfaits PiViTi =P fV {Tf {\displaystyle {\frac {P_{i}V {i}}{T {i}}}={\frac {P {f}V {f}}{T {f}}}\\!} estla loi de Dalton A E p = A Q + A T {\displaystyle \Delta

E {p}=\Delta Q+\Delta T\\!'} e=1 - AQoutAQin {\displaystyle e=1-{\frac {\Delta Q {out}}{\Delta Q {in}}}\\!} Mouvement circulaire[modifier | modifier le wikicode] T = r F sin 6 {\displaystyle {\boldsymbol {\tau } }=rF\sin \theta } :le couple t {\displaystyle {\boldsymbol {\tau }}} associé a une force par rapport a un axe est égal au produit
de la force par la distance a l'axe. w = A 6 A t {\displaystyle \omega ={\frac {\Delta \theta }{\Delta t}}} a = A w A t {\displaystyle \alpha ={\frac {\Delta \omega }{\Deltat}}} vt an = r w {\displaystyle v_{tan}=r\omega \,} :la vitesse tangentielle est le produit de la vitesse angulaire par le rayon de la trajectoire at a n = r a {\displaystyle

a {tan}=r\alpha\,} arad = w 2 r {\displaystyle a {rad}=\omega ~{2}r\,} w = w 0 + o t {\displaystyle \omega =\omega {0}+\alpha t\,} (accélération circulaire constante) 0 = w 0t + 1 2 o t 2 {\displaystyle \theta =\omega {0}t+{\frac {1}{2}}\alpha t~{2}} (accélération circulaire constante) w 2 = w 0 2 + 2 a 6 {\displaystyle \omega
~{2}=\omega {0}~ {2}+2\alpha \theta } (accélération circulaire constante) w avg = w + w 0 2 {\displaystyle \omega {avg}={\frac {\omega +\omega {0}}{2}}\,} (accélération circulaire constante) 3 1 = I a {\displaystyle \sum \tau =I\alpha } Ec=12MvCM2+12I1CM w 2 {\displaystyle E_{c}={\frac {1}{2}}Mv _{CM}~{2}+{\frac {1}
{2}}1I {CM}omega ~{2}} L =1 w {\displaystyle L=I\omega \,} 3 T = A L A t {\displaystyle \sum \tau ={\Delta L \over \Delta t} } Mécanique des fluides[modifier | modifier le wikicode] FArchimede = p g Vd f {\displaystyle F_{Archimede}=\rho gV _{df}\,} est le principe d'Archimede p=patmospherique + pgh {\displaystyle
p=p_{atmospherique}+\rho gh\,} p = F a {\displaystyle p={\frac {F}{a}}\\\!} Q = A v {\displaystyle Q=Av\,\!} La physique est une science dont une des expressions les plus précises et utiles pour faire des prévisions est le langage mathématique. Des lois physiques traduisent les phénomenes et observation, et souvent leur expression mathématique
est courte et explicite ... pour ceux qui maitrisent cet outil que sont les mathématiques. Les formules de physique sont des expressions qui montrent les relations entre la matiére, 1'énergie, le mouvement, et les forces dans ce langage mathématique. La vision des formules multiples sur une page peut permettre de comprendre les relations entre les
variables, apreés un cours de physique de base de niveau secondaire (typiquement proposé aux 16-18 ans). L'objectif de cette page est de présenter les relations (formules) principales sous forme mathématique autant que verbale, pour que les éléves en aient une meilleure compréhension. La formulation verbale de nombreuses relations doit encore
étre ajoutée ou précisée. Signification des symboles a {\displaystyle a\,} : accélération a t {\displaystyle a_{t}\,} : accélération tangentielle a ¢ {\displaystyle a_{c}\,} : accélération centripéete A {\displaystyle A\,} : surface ou amplitude c {\displaystyle c\,} : vitesse de la lumiére c p {\displaystyle c_{p}\,} : chaleur massique, ou capacité thermique
massique a pression constante d {\displaystyle d\,} : distance entre deux objets ponctuels E {\displaystyle E\,} : énergie E c {\displaystyle E {c}\,} : énergie cinétique E p {\displaystyle E {p}\,} : énergie potentielle F {\displaystyle F\,} : force Fresultante =3 Fi {\displaystyle F {resultante}=\sum F_{i}} : force résultante f k {\displaystyle
f {k}\,} :force de frottement cinétique f s {\displaystyle f {s}\,} : force de frottement statique g {\displaystyle g\,} : accélération de la gravité I {\displaystyle I\,} : percussion mécanique ou, selon le contexte, intensité d'un courant électrique m {\displaystyle m\,} : masse p ¢ {\displaystyle \mu {c}\,} : coefficient de frottement cinétique n s
{\displaystyle \mu {s}\,} : coefficient de frottement statique F N {\displaystyle F {N}\,} : force normale a une surface ou un axe n {\displaystyle n\,} : quantité de matiere v {\displaystyle u\,} : fréquence w {\displaystyle \omega \,} : vitesse angulaire ou pulsation p — {\displaystyle {\vec {p}}} : quantité de mouvement P {\displaystyle P\,} :
puissance ou, selon le contexte, pression q {\displaystyle q\,} : charge électrique Q {\displaystyle Q\,} : quantité de chaleur r {\displaystyle r\,} :rayon R {\displaystyle R\,} : résistance électrique s — {\displaystyle {\vec {s}}\,} :déplacement T {\displaystyle T\,} : période ou, selon le contexte, température absolue t {\displaystyle t\,} :temps 0
{\displaystyle \theta \,} : angle (voir les annotations a co6té de chaque formules) U {\displaystyle U\,} : tension électrique V {\displaystyle V\,} : volume V d f {\displaystyle V_{df}\,} : volume de fluide déplacé v f {\displaystyle v_{f}\,} : vitesse finale v i {\displaystyle v_{i}\,} : vitesse initiale x f {\displaystyle x_{f}\,} : position finale x i
{\displaystyle x_{i}\,} : position initiale Cinématique du MRUA ou des cas ou l'accélération est constante Les formules de cinématique lient la position d'un objet, sa vitesse, et son accélération, sans tenir compte de sa masse et des forces qui s'exercent sur lui. v=(Ax At) At — 0 {\displaystyle v=\left({\frac {\Delta x} {\Delta t} }\right) {{\Delta
tHrightarrow 0}} :la vitesse d'un mobile en un instant est la dérivée de la position x (t) {\displaystyle x(t)} en fonction du temps, c'est-a-dire aussi la pente de la tangente a la courbe x ( t ) {\displaystyle x(t)} de la position en fonction du temps en cet instant.a = (Av At ) At — 0 {\displaystyle a=\left({\frac {\Delta v}{\Delta t} }\right) {{\Delta
tHrightarrow 0} } :1'accélération d'un mobile en un instant est la dérivée de la vitesse v ( t ) {\displaystyle v(t)} en fonction du temps, c'est-a-dire aussi la pente de la tangente a la courbe v ( t) {\displaystyle v(t)} de la vitesse en fonction du temps en cet instant. Av=aAtavecAv=vf-vi=ouvf=vi+ aAt {\displaystyle \Delta v=a\Delta t\,,
{\rm {avec}}\\\Delta v=v_{f}-v {i}=\\,{\rm {ou}}\\,v_{f}=v {i}+a\Delta t} :la vitesse varie linéairement avec le temps Ax=vit+12at2avecAx=xf-xiouxf=xi+vit+12at?2 {\displaystyle \Delta x={v_{i}}{t}+{\frac {1} {2} }{at™~ {2} }\\\,{\rm {avec}}\,\\Delta x=x {f}-x_{i}\,\\,{\rm {ou} \\\,x {f}=x {i}+{v _{i}}{t}+{\frac {1}
{2}}{at~{2}}} :l'espace parcouru (ou la position) varie quadratiquement (comme une parabole) avec le temps d'ou I'on peut déduire aussi les relations x f =xi+ vit+ 12 at2 {\displaystyle x_{f}=x {i}+{v {i}}{t}+{\frac {1}{2}}H{at~{2}}} xf=xi+ (vi+vf)2t {\displaystyle x {f}=x {i}+{\frac {(v_{i}+v {fP)}{2}}t}vf2=vi2+2a(x
f-xi)=vi2+2aAx{\displaystyle v_{f}~{2}=v {i}~{2}+{2a}{(x_{f}-x {i})}=v {i}~{2}+2a\Delta x} Dynamique Comme la cinématique, la dynamique concerne le mouvement mais cette fois en prenant en compte la force et la masse des objets. F-resultante=m.a— {\displaystyle {{\vec {F}} {resultante}}=m.{\vec {a}}\\\ } : une
force agissant sur un mobile communique a celui-ci une accélération inversement proportionnelle a sa masse. C'est la seconde loi de Newton F N = m g cos 0 {\displaystyle F {N}=mg\cos \theta \,} ( 0 {\displaystyle \theta \,} est 1'angle entre la surface de support et la verticale) : la force normale (perpendiculaire) exercée par une surface faisant un
angle 6 {\displaystyle \theta \,} avec 1'horizontale, sur un corps est la projection de son poids sur cette direction perpendiculaire Fc = pc FN {\displaystyle F {c}={\mu {c}}F {N}\\} :la force de frottement cinétique, qui apparait lorsque le point de contact entre 1'objet est en mouvement 1'une par rapport au support, est proportionnelle a la
force avec laquelle le support agit sur l'objet. Fs = us FN {\displaystyle F {s}={\mu {s}}F {N}\\} :la force de frottement statique, qui apparait lorsque le point de contact entre 1'objet est immobile 1'une par rapport au support, est proportionnelle a la force avec laquelle le support agit sur 'objet. Cette derniére est presque toujours plus grande
que la force de frottement cinétique (donc p s > 1 ¢ {\displaystyle {\mu {s}}>{\mu {c}}} ) Travail, énergie, et puissance Le travail, 'énergie et la puissance décrivent la maniere dont les objets affectent la nature. W = [ F - - d s - {\displaystyle W=\int {\vec {F}}\cdot d{\vec {s}}} -- définition du travail mécanique, en toute généralité et en
particulier si la force change le long du déplacement. Si la force est constante (en direction, sens et norme) sur tout le déplacement, cette relation devient simplement : : W = F - - A x - {\displaystyle W={\vec {F} }\cdot \Delta {\vec {x}}} W = A E ¢ {\displaystyle W=\Delta {E_{c}}\,\!} : une expression du théoreme de 1'énergie cinétique W= — A E
p {\displaystyle W=-\Delta {E_{p}}\\!} :une définition de l'énergie potentielle, quand on n'a affaire qu'a une seule force, de nature conservative. E p = m g h {\displaystyle E {p}=mgh\\!} :1'énergie potentielle par rapport a une hauteur repere h est donnée par le produit du poids et de la hauteur h. Em = E ¢ + E p {\displaystyle

E {m}=E {c}+E {p}\\!} :1'énergie mécanique d'un systéme est la somme de son énergie cinétique et de son énergie potentielle E ¢ = 1 2 m v 2 {\displaystyle E {c}={\frac {1}{2}}{mv~{2}}\\!} : définition de l'énergie cinétique d'un corps (formule appliquée a des exemples simples, ce n'est en rien une formule générale) P=dEdt=[F - -v -
{\displaystyle P={\frac {dE}{dt}}=\int {\vec {F}}\cdot {\vec {v}}\\!} Pm oy = A E At {\displaystyle P_{moy}={\frac {\Delta E}{\Delta t} }\\\!} Mouvement harmonique simple et pendule simple F - = — k A x — {\displaystyle {\vec {F}}=-k\Delta {\vec {x}}\,\\!} :la force exercée sur un corps par un ressort est proportionnelle a l'allongement de
celui-ci par rapport a sa position d'équilibre, et est orientée dans le sens opposé a cet allongement. C'est une force de rappel. k est la raideur du ressort) d'apres la loi de Hooke Tressort =2 m m k {\displaystyle T {ressort}=2\pi {\sqrt {\frac {m}{k}}}\\!} :la période d'une masse m accrochée a un ressort de rigidité k est proportionnelle a la
racine du rapport de la masse et de cette rigidité v = 1 T {\displaystyle u ={\frac {1}{T}}\\!} : fréquence de l'oscillation w =211 T = 2 m v = k m {\displaystyle \omega =2\pi {\frac {1}{T} I\ \!=2\pi u ={\sqrt {\frac {k}{m}}}} : pulsation de l'oscillation E pe =1 2 k x 2 {\displaystyle E_{pe}={\frac {1} {2} }kx~{2}\\!} : énergie potentielle
élastiquevmax,ressort=xmax km {\displaystyle v._{max,ressort} =x {max}{\sqrt {\frac {k}{m}}}\\!} Tpendule =2 nL g {\displaystyle T {pendule}=2\pi {\sqrt {\frac {L}{g}}}\\!} (pour un pendule simple) Quantité de mouvement La quantité de mouvement est la grandeur associée a la vitesse d'une masse, en mécanique classique.
p —» = m v - {\displaystyle {\vec {p}}=m{\vec {v}}\\!} -- définition : la quantité de mouvement d'un corps est le produit de sa masse par sa vitesse. I = [ F d t {\displaystyle I=\int F\,dt} -- définition : 'impulsion ou percussion mécanique regue par un corps est, si la force exercée sur celui-ci est constante dans le temps, le produit de la force et du
temps. A p = I {\displaystyle \Delta p\,\!=I} :la variation de quantité de mouvement d'un corps durant un certain temps A t {\displaystyle \Delta t} est donnée par l'impulsion ou percussion mécanique communiquée acecorpsm1lvl -+m2v2->=mlv1l -+ m2v2 - {\displaystyle m {1}{\vec {v {1}}}+m {2}{\vec {v {2}}}=m {1}{\vec
{v {1}'}}+m {2}{\vec {v_{2}'}}\\!} : dans un systeme pour lequel 'impulsion communiquée a un corps est nulle, la quantité de mouvement ne change pas. Ceci est une expression de la conservation de la quantité de mouvement, qui s'applique aux systemes isolés ou pseudo-isolés. 1 2m1v12+12m2v22=12mlv1'2+12m2v2’2
{\displaystyle {\frac {1}{2}}m_{1}v {1}~{2}+{\frac {1}{2}}m {2}v {2}~ {2}={\frac {1}{2}}m {1}v {1}'~{2}+{\frac {1}{2}}m {2}v {2}'~{2}\\!} (Note: ceci n'est valable que pour les collisions élastiques) Mouvement circulaire uniforme et gravitation Un objet, par exemple un satellite autour d'une planéte ou une planete autour du soleil,
se déplace sur une circonférence a vitesse dont la grandeur est constante. Dans cette section, a ¢ {\displaystyle a {c}} et F c {\displaystyle F_{c}} représentent respectivement l'accélération centripete et la force centripéte.ac =v2r =4 n 2 rt 2 {\displaystyle a {c}={\frac {v"{2}}{r}}={\frac {4\pi ~{2}r}{t~{2}}N\\'} Fc=mv2r
{\displaystyle F_{c}={\frac {mv"~{2}}{r}\\!} Fg=G m 1 m 2 r 2 {\displaystyle F {g}=G{\frac {m_{1}m_{2}}{r~{2}}}\\!} ou r {\displaystyle r} est la distance entre les centres des masses : loi de la gravitation universelleagravite=Gmplaneter?2 {\displaystyle a {gravite}=G{\frac {m_{planete}}{r~{2}}}\\!} vsatellite=Gm
planeteR {\displaystyle v_{satellite}={\sqrt {\frac {Gm_{planete}}{R}}}} Epgravitationnelle=—-Gm 1 m 2 r {\displaystyle E {p}~{gravitationnelle}=-G{\frac {m_{1}m {2}}{r}}} :laréférence cEpgravitationnelle =0 {\displaystyle E {p}~{gravitationnelle}=0} ) est a une distance infinie de 1'objet qui crée le
potentiel T12a 13 =T22a2 3 {\displaystyle {\frac {T {1}~{2}}{a {1}~{3}}}={\frac {T {2}~ {2}}{a {2}~ {3}}}} exprime une des lois de Kepler Electricit¢ Fq1,q2=Kq1 q2d 122 {\displaystyle F {q {1},q {2}}=K{\frac {q {1}q {2}3}{d {12}~{2}}}} estla loi de Coulomb qui exprime la force exercée par une charge sur une autre.
Dans le vide, K=9,0 x 109 N m2/C2 tension (loi d'ohm) : U = R I {\displaystyle U=RI} : R = p1s {\displaystyle R={\frac {\rho 1} {s}}} :la résistance d'un conducteur ohmique est proportionnelle a sa longueur et inversement proportionnelle a sa section Thermodynamique La thermodynamique concerne les liens macroscopiques entre énergie,
mouvement et entropie des particules microscopiques. Q = m ¢ p A T {\displaystyle Q=mc_{p}\Delta T\\!} (a pression constante) AL = L i a A T {\displaystyle \Delta L=L_{i}\alpha \Delta T\,\!} : l'allongement thermique d'un barreau est proportionnel a la longueur et a 1'écart de température. AV =V iy A T {\displaystyle \Delta V=V_{i}\gamma
\Delta T\,\!} :la dilatation thermique d'une object de volume V i {\displaystyle V_{i}} est proportionnelle a ce volume et a I'écart de température. PV = n R T {\displaystyle PV=nRT\\!} est la loi des gaz parfaits ; la constante des gaz parfaits, R, a pour valeur approchée 8,31 ] mol—1 K—1[1]. Notes et références 1T Attention aux systémes d'unités
usuels en chimie. Par exemple bars, litres, degrés Celsius; Pour utiliser R = 8,31 J mol—1 K—1, il faudrait convertir les bars en pascals, les litres en métres cubes, et exprimer la température en kelvins en ajoutant 273,15 a la température exprimée en degrés Celsius. Voir aussi Liens connexes Grandeur physique Systéme international d'unités Portail
de la physique Ce document provient de « .



