Révision
Grandeurs physiques, unités et notations

Révision
Systéme cartésien

Tableau 1.1 : Unités fondamentales du Systéme International d’Unités. Ay
Unité Symbole Un systéme de coordonnées
 kilogramme kg cartésiennes permet de déterminer
Lo = la position d'un point dans I'espace
seconde s R N L
Telvin K par rapport a un repére (origine).
ampére A
Quantité de matiére mole mol
Intensité lumis candela cd )
Généralement exprimé par un >
= couple de la forme (x, y)
pico- 1077 P
nano- 10° n
micro- |10 n Si le systéme cartésien représente
milli- |10° e des quantités physiques alorlsrle
- = couple ( x, y) prendra les unités
centi- |10 c physique appropries.
kilo-  |10° k
méga- | 10° M
giga- |10’ G <> <>
Révision Révision
Cercle trigonométrique Géomeétrie, triangles, trigonométrie et cercle trigonométrique
Triangle rectangle
Propriétés, sin, cos ... et Théoréme de Pythagore
Autre triangles ﬁ
Equilatéral, isocéle, Loi du sinus et cosinus... L A =
sin(x + y) = sin(x) cos(y) + cos(x)sin(y)
Algébre trigonométrique ) )
cos(x+ y) = cos(x)cos(y)—sin(x)sin(y)
e e
Beévision Vecteur
Une position peut étre exprimé de plusieurs fagons . ; . ; - .
Objet mathématique représentant une quantité physique
systeme cartésien Utilisé pour décrire des quantités physiques possédant plusieurs dimensions ( non-scalaire)
Le couple (x, y) représente le
lieu de croisement du point sur Exemples
la griIIe. (Notations i, j, k et distances) ~
systéme polaire une pOSItIOn, (requiert un repére)
Le couple (r,0) représente la -
distance du point avec I'origine ) i -
et 'angle avec I'axe horizontale. > un déplacement, >
/ A
Conversion de cartésien <-> polaire
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Objet mathématique représentant une quantité physique Notations de vecteurs
Utilisé pour décrire des quantités physiques possédant plusieurs dimensions. —> A
S anee AB=B-A=3=(d.d) A
Exemples R A A i (xpyy
SRR A A S (36
\\--,‘:i:{’,'{ AR = (x, =%, ¥, —y) = (Ax, Ay) 9.
. .- A A AR )
une position, (requiert un repere) : T : e : :
R R |
S NN Composantes d'un vecteur
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un déplacement, e : : : : ::‘: : Norme et Angle (X,5,y,) B
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L’algébre des vecteurs L’algébre des vecteurs (uitons de vecteurs)
(addiions de vectours) Notions préliminaires

Notions preliminaires

But Physique: Trouver la résultante de plusieurs vecteurs (e.g. N d

position finale ou déplacement total...) orme d'un vecteur

A

|(a.b) = +5? 4
Vecteurs égaux
(a,b)=(a,b)

. . B
ﬂﬂ;ﬁ;asn&%?tlia une position Inverse d’'un vecteur

. N o el \b) devient (~a,~b) =—(a.b
pour terminer & sa position - i Car)==arg
finale.

Produit par un scalaire
k(a,b) = (ka,kb)

Somme de vecteurs
(a,b)+(c,d)=(a+c,b+d)

Nb. La somme est commutatif et associat
< <
Vecteur Vecteur
Exemples (résultantes: Algébre Vs. Graphique) Pratique d'Algébre sur les vecteurs
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et
Position initiale
_ Position
+ =
finale
Déplacements
< <




