
Équations importantes du tome A (Modifications apportées par Simon Vézina) 
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Distance parcourue et vitesse 
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Période et fréquence 
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Lois de Newton 
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Variations d’énergie thermique 
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Collision élastique  
en une dimension 

( )iiff ABAB xxxx vvvv −−=−  

Impulsion 

pJ
rr

∆=            t∆= ΣFJ
rr

 

extif Jpp
vvv

+=  
 

Vitesse et accélération angulaires 
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Relations entre les paramètres 
linéaires et angulaires 
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Travail et puissance en rotation 
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Valeurs numériques 
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Équation quadratique 
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Cercle 

rC π2=                 2rA π=  

Sphère 

24 rA π=             3

3

4
rV π=  

  Approximations 

)1(1)1( <<+≈+ xnxx n  

)rad1(tansin <<≈≈ θθθθ  

Décomposition de vecteurs 
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Lois des sinus et des cosinus 
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Identités trigonométriques 
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Règles de dérivation 
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