
MOUVEMENTS UNIFORMES ET VARIÉS 

A. Mouvement rectiligne uniforme 

Ongine des 
d&placements t=0 

Orngine du 
temps 

Accélération (m/s2) a = v = i= 0 

Vitesse (m/s)
v =i= vo = cst 

Déplacement (m) x = v.t +X0 
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B. Mouvement rectiligne uniformément varié drrclcpolon C CEeeiio

V 

( 
t 

Origine des 
deplacennents Ot=0 

Origine du 
tcmps 

Accélération (m/s2 a = v = i= cst 

v = * = a.t+ Vo 
Vitesse (m/s)

Déplacement (m) =.a. t+ vg. t + Xo 
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C. MOuvenment de rotation uniforme et uniformément varies 

cela fonctionne de la même manière que pour les mouvements rectilignes mais les termes changent. 

Mouvement uniformément varié Mouvement uniforme

Accélération (rad/s2) a= = 0 = 0 a = w =0 = cst 

Vitesse (rad/s) 
w = 0 = wo = cst 

w = 0 = a.t+ wo 

Déplacement (rad) 6 = w.t +00 .a.t +ag.t + 0 
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VITESSES D'UN POINT D'UN sOLIDE 

A. Notion de référentiel 

ATin d'etudier le mouvement d'un point ou d'un système de solldes, ll est nécessaire de mettre en place 

des phénomènes. Il est composé d'une description de l'espace (repère) et d'une description du tempsS.

position d'observatlon 

un systême de référence appelé « référentiel ». Il représente en que 

B. Notion de repère et paramétrages courants

Un repère est défini par une origine et trois vecteurs orthonormés directs formant une base. Le polnts 

EXtremites des vecteurs unitaires sont à des distances constantes de l'origine 

Pour définir la position d'un solide (5) par rapport à un 

repère« galiléen » R (0,2, ,2), il faut commencer par lier 

à ce solide une repère « mobile» R,(0,,,JZ) et 

ensuite définir la position du repère R par rapport au 

repère R. 

(S) (A) 
X 

y 
(A) 

Voilà un exemple de paramétrage pour les cordonnées d'un point M: 

M 

HE H 

Coordonnées cartésienness 

M(x,y,2) 
OM = x.E+y., +z.ë 

Coordonnées cylindriques 
Mr,8,2)

OM = r.e,+z.E 

Coordonnées sphériques 
M(T.p,0)

OM = r.e 

Ne seront pas utilisées sur ce semestre 
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Ous utiliserons très souvent I'alphabet grec en cinématique. Voici le nom et la symbolisation e 
minuscule et en majuscule de chacune des lettres de l'alphabet. 

4inuscule Maiusculel Nom Minuscule MajusculeNom 
alpha a A N 

béta 

gamma omicron

delta pi 

epsilon rho 

dzéta sigma 

eta tau 

théta upsilon

1ota phi 

kappa| 
|lambda

khi 

psi A 
M mu omega 

C. Mouvement de Translation rectiligne 
Pour notre exemple, on se place dans le cas d'un 
mouvement de translation du piston 1 par rapport au 
corps 0. 

AYo 
L 

Base Galiléenne : B,F%. Yo,Z0) 

Vecteur rotation A 

Vitesse de translation de A: VAE1/0 = v.To 

Ecriture du torseur cinématique 

yo= o: Vaes/o) 0: , 

Formule du transport pour trouver Vpe1/o et Vce1/0 

Vpe1/0 = Vae1/o + BA N D/0 = v.+BAA0 = v. = Vae1/0 
Vces/0 Vae1/0 + CA AD1/0 = v. +CAnÕ = v.X = Vae1/0 

U UA UR 
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D. Mouvement de rotation autour d'un point fixe 

Pour notre exemple, on se place dans le cas d'un 

mouvement de rotation d'une barre 1 par rapport au 

bati 0. 

Base Galiléenne BTo.Yo.Z0) 
Base mobile: B,F yi.7) 
Avec 77 AY 

Vecteur rotation 1/0 0.Zg = o.+o 

OA = AB = R/2 

Calcul des vitesses Ve1/o, Ve1/0 et Vcen/0 par dérivation: 

VAE1/0 JB 

+D/0 A O = +6.Z7 a R.zj =0+ R.G. = R.6.yi 

JB 
Bo 

d 0o 
dt B JB VoE1/0 dt 

Bo 

Ecriture du torseurcinématique: 

(0 0) 

Formule du transport pour trouver VAE1/0 et VBE1/0 

VaE:/0 =Voe:/0 + BO AD/o = 0- R. Fn6.7 = R. 6. J; 
Ou 

VgE1/0 = Vaer/o + BA nB=z.6. -A6.Z= R.6.J

P2 01 U u 



E Mouvement de translation rectiligne + rotation propre

POur notre exemple, on se place dans e cas du 

nouvement d'une roue de vélo 1 en liaison pivot avec 

le cadre 0. Il y a roulement sans glissement en 1. 

Base Galiléenne B (Xg. Yo, z) 
Base liée au cadre du vélo B, (X0. Yo. 7o) - Translation 

Base mobile liée à la roue : B,(F1,yi.Z1) 
Avec z Z 

Ao 
v. 

Vecteur rotation l1/o = -0.z0 - sens de rotation

Vitesse du centre de la roue: Vac1/o = v. Xo 77777WNn
Sans glissement ! 

Formule du transport pour trouver Vue1/o, Vces/o et Vici/o 

VnE 1/0VaE/0 t BÅ nD/0 = v.X- R.Z;A -6.z; = v. X6 - R. B.5i 

Vce/=Vaco t CA nD/ = v.X- R.ys A-6.Z = v.xj+R.6.K = (v+ R.0). Xo 

Vies/0VaC1/ + TÅ a = v.Xj + R. %A -ó.z = vj- R..XG = (v- R. 0). T = 0 

Condition de roulement sans glissement en I: v = R.0 

P.2.0 



CÉLÉRATION D'UN POINT D'UN SOLIDE 
4Ci 

A. Mouvement de Translation rectiligne 

Pour notre exemple, on se place dans le cas d'un 

mouvement de translation du piston 1 par rapport au 

corps 0. B 

AYo 

L Base Galiléenne B,ToYo.Zo) A 

Vecteur rotation : 21/0 = 0 

Vitesse de translation de A: Vae1/o = v. 

Calcul de l'accélération TAE1/0 par dérivation: 

Taer/o dt o 

AYo AE1/0 

L A 
VAE1/0 

La vitesse Ve1/o et l'accélération TAe1/0 sont colinéaires. Elles sont dans le mëme sens si le mouvement 

est accéléré ou de sens opposé si le mouvement est décéléré. 

U uR R2.01 



Mouvement de rotation autour d'un point fixe 
-

our notre exemple, on se place dans le cas d'un 
mouvement de rotation d'une barre 1 par rapport au 
bâti 0. Vge1/0 

B,Fo.0.Z
Base mobile : Bi7 
Base Galiléenne 

Avec z= 7i 

AY 
Vecteur rotation: 21/0 = é.Z = w.Z0 

717 Vitesse de B: VBe1/0 R.0. y1 

Calcul de l'accélération BEL/0 par dérivation: 

Tesyo- +1/0 A VBE1/0 = dR.6. +0.7a R.6. Y = R.B.-R. 8".Ii
TBE1/0 

B1 

On obtient

L'accélération TANGENTIELLE TBE1/0 = R.6.1 

VgE1/0 ITBE1/0
Elle est dans le sens du mouvement et colinéaire à la 
vitesse VBE1/0

TN,BE1/0o 

AYo L'accélération NORMALE: IN,BE1/0=-R. 0.x1 

Elle existe dès lors qu'un solide est en mouvement de 
est aussi appelée &accélération rotation. Elle 

centripète », C'est elle qui est à l'origine de la « force 
centrifuge ». 

R2.01 
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