Formulaire )

—(m Vv = F;
dt( ) Z ‘
d (1 2, 17,2 B
a(§mv —I—ETw ) = ZF, Vi
d
S(rw) = M;
dt ( Z v
Mouvement d’un projectile
. [ uot + o
t) =
%) | —9t*/2 + vot + yo }
. T ug
v(t) = | —gt+vo ]
- [0
a(t =
0 = | o]
Mouvement horizontal = MRU (vitesse constante)
Mouvement vertical = MRUA (accélération constante)
o e érd at?
Mouvement circulaire uniformément accéléré : 6(t) = 0y + wot + -
o - Vrr - 0
o = [n] = [4]
2
- _ ar _ —Tw
w =[5 =[]
Force de gravité et force d’interaction électrique
G = 6674107 N m?/kg?
1 9 2 /02
o =k = 898810 N m?/C
TEQ
L —12 2 2
€ = — = 885410 C2/Nm
Ak
Q
M
q
m
k /A ZMm kQg
—— i Sim o 91—y
r




Théoréme de Gauss
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Théoréme de ’énergie mécanique
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Energies potentielles mécaniques
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Energie et potentiel électrique
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Trois champs et potentiels électriques bien utiles :-)
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r représente la distance a la charge, au fil chargé ou au plan chargé.




Moment d’une force dans le plan
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Résistances et capacités en paralléle
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Lois de Kirchhoff
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