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Distance parcourue et vitesse 
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Vitesses relatives 
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Lois de Newton 
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Force d’un ressort 
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Travail 
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Conservation de l’énergie 
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Variations d’énergie thermique 
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Collision élastique  
en une dimension 
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Vitesse et accélération angulaires 
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Relations entre les paramètres 
linéaires et angulaires 
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Moment d’inertie 
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Travail et puissance en rotation 
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Valeurs numériques 
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Relations mathématiques  

d’usage fréquent 
 

Équation quadratique 
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Cercle 
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Décomposition de vecteurs 
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Lois des sinus et des cosinus 
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Identités trigonométriques 
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Produits scalaire et vectoriel 
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Règles de dérivation 
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