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= la matiére de I’examen

Cela fait exactement 395 pages a lire !
Cela ne se découvre ni la veille de I’examen,
ni la semaine qui précede I’examen,
ni le mois qui précéde ’examen !
Taux d’échec en janvier : preés de 70 % des étudiants !







http://perso.uclouvain.be/vincent.legat/zouLab/iepr1011.php

I {at z perso.uclouvain.be/vincent.legat/zouLab/iepr1011.php?action=valves o
Yahoo Apple iCloud Facebook Twitter Wikipedia Informationsv Diversv Phpv Gazouv Actions v Courskine v Altanta v

Finite Elements v Méthodes numériques v  Projet chaux v >

= IEPR1011

News .‘.‘, Documents ﬁ Mon profil Hello Fick (® Deconnexion
Introduction a la mécanique (IEPR1011)
,i Vincent Legat
Y ; Louvailn School of Engineering )
—~ Faculté des Sciences de la Motricité

|
T e 2
2 ’\\J é\ii Université catholique de Louvain
oy
A

; g\\( -~ Etudiant(e) : Thiff, Fick, noma : 99995081,
N
é\fﬁ '\’ Documents
< C
< /\‘,_\g )
T Ml
..
Obtenir un ticket
pour le cours du 15 septembre :-)
Tu veux te remettre a niveau en math ?
Un outil en acceés libre a été congu pour retravailler de fagon autonome les pré-requis en mathématique nécessaires pour pouvoir pleinement profiter des cours de mécanique du
votre premiére année.
Si vous constatez des difficultés de compréhension dans les outils mathématiques utilisés dans le cours, si vous avez échoué dans le passeport du bac, si vous pensez que ces
difficultés sont liées a une maitrise insuffisante des pré-requis, cet outil est a votre disposition a |'adresse www.auto-math.be
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Construction
d’un modele pour predire le comportement
du corps humain
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Equations mathématiques
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La chute libre de la
pomme de Newton

(a(t) = —g
¢ v(t) = —gt+wvo
\ y(t) = —9t2/2 + vot + Yo

La description mathématique de la chute d’une pomme sous
Peffet de la gravité est décrit par les équations du MRUA
C’est le mouvement rectiligne uniformément accéléré !
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d’un
COrps



La position y(t)

200

y(t) = —gt? /2 + vot + yo

04
(a(t) = —g
—200 4 ¢ v(t) = —gt+vo
\ y(t) = —gt2/2 + vot + Yo
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La description mathématique de la chute d’une pomme sous
Peffet de la gravité est décrit par les équations du MRUA
C’est le mouvement rectiligne uniformément accéléré !




La vitesse v(t) = y’(t)
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La description mathématique de la chute d’une pomme sous
Peffet de la gravité est décrit par les équations du MRUA
C’est le mouvement rectiligne uniformément accéléré !




L’ acceleration a(t) =y '(t)

10 %
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La description mathématique de la chute d’une pomme sous
Peffet de la gravité est décrit par les équations du MRUA
C’est le mouvement rectiligne uniformément accéléré !




Calculer la dérivée u/(t) d’une fonction u(t)

u(t) = ¢ () = 0

u(t) = t u(t) = 1

u(t) = t2 u(t) = 2t

u(t) = t" u(t) = mntrl

u(t) = sin(t) u/(t) = cos(t)

u(t) = cos(t) u'(t) = —sin(t)

u(t) = cf(t) W(t) = cf'(t)

u(t) = f(O)+a(t) | () = f(t)+9(2)

ut) = f(t)9(®) v = £ &)+ f(2) Calculer une primitive F(t) = /u(t) d’une fonction u(t)
wt) = @) |w@) = Fe) g )

/u’(t) =u(t)+ec

Le nombre c est un réel quelconque et n un réel non-nul :-) Pratiquement, on cherche de quelle fonction u(z) est la dérivée !
Graphiquement, u/(z) est la pente de la droite tangente en .

ut) = 1 Ju) = t+ec

ult) = t Jut) = t¥/2+¢

ut) = 2 Ju(t) = t3/3+c¢

u(t) = sin(f) Ju(t) = —cos(t)+ec
uelques rappels R

u(t) = cf(t) Ju®) = c [f(t)

ut) = fO+9@) | fult) = [FE)+[9()

, o
d‘ I I l at I l ‘ I I l atl l I ‘ S Le nombre ¢ est un réel quelconque.
o o o La primitive d’une fonction u(t) est une fonction définie a une constante prés !

b
Calculer ’intégrale définie / u(t) d’une fonction u(t)

a

b
/ u(t) = F(b) — F(a)

Graphiquement, c’est la surface comprise entre la courbe u(z) au-dessus de I’axe des z et les droites z = a et = = b.
L’intégrale définie d’une fonction u(t) entre deux valeurs est un nombre !




Des equations,
des formules,
plein de formules ?

Physics for kids !

La mécanique du point !

Voila, notre modéle mathématique.
Trois équations vectorielles !

Ouups :-)
I1 faut encore définir les forces !
Chute libre : force = gravité = mg !




C’est gentil
de m’envoyer
des messages. ..

Bonjour Monsieur

Je suis une étudiante Erasmus que suivre votre cours.
Je v . - . . ‘s

des | Je suivre méthodes numériques
fonc

Cord| Il giorno 27/set/2013, alle ore 11:07, "Vincent Legat » ha scritto:

Bonjour,
Il s'agit de quel cours ?

IIT

Merci beaucoup! Ce soir je
rentrée a la maison e je vais
a VOUuS epxavar 1in _maoaccaonao 1

A bientd{ Bonsoir Professor Legat,

Je suis étudiant Erasmus qui a
écrit 1l'autre jour pour le
cours de méthodes 1}
c'est mon mail UCL
Il y a le matériauj

Bonsoir Professor Legat,
merci beaucoup.

5 j'ai vu que je suis P =
1'examen su campus| group 1232,qu'est qu] merci beaucoup.
merci d'avance signifie? j'ai vu que nous devons faire

j'ai vu aussi que il| un exercice de math lab pour

un test d'anglais ma| vendredi..c'est vrai?
savais rien! ve—me—excuse pour tout les

pardon encore pour le trouble mail que je vous envoye.




Comment contacter
I’ensei1gnant
du cours ?

«  Consultation du titulaire : votre enseignant recoit a I’issue du cours.

I1 est aussi possible de le rencontrer pendant la pause !
« Il n’est pas possible de prendre rendez-vous auprés de Monsieur le Professeur.
* Il n’est pas possible de consulter Monsieur le Professeur par courriel.

* Sivous me trouvez dans mon bureau et que mon humeur volage est positive, je
vous consacrerai un peu de temps (et méme parfois beaucoup...)

* Siil est indiqué sur ma porte ne pas déranger, mon humeur volage est négative.
Il ne faut donc pas me déranger, car votre demande risque de ne pas étre
traitée avec toute la douceur requise.




Ne pas
F_) * La vitesse est la dérivée temporelle du vecteur position.
oublier !

* L’accélération est la dérivée temporelle de la vitesse.

—
e La chute libre verticale est un mouvement dont
Paccélération est constante. La vitesse de chute croit

linéairement en fonction du temps.

Cinematique

La cinématique est la description mathématique .
des mouvements sans se soucier de leur origine ! m a(t) = Z F(t)

Le mouvement est décrit par des vecteurs

dont les composantes sont des fonctions du temps




