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1. Cinématique du point



Objet de la cinématique
Etude des mouvements des corps dans des

reperes indépendamment des forces qui leur
sont appliquees

Bibliographie

Mini manuel de mécanique du point (web)
Ancien polycopié de mécanique SVT
Notes du cours : www.Icfst.c.la



http://www.lcfst.c.la/
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Dans le Réeférentiel, on définit un
repere : Systemes de coordonnées

{}lﬁz, X

Systemes de coordonnées cartésiennes
(Oxy) pour un mouvement plan
(Oxyz) pour un mouvement dans I’espace (3 dimensions)



Coordonnées polaires
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Outils mathématiques :
Opérateurs sur les vecteurs
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Produit vectoriel
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Cest perpendiculaire au
plan formé par les

vecteurs Qet b
c=ab.siha

La valeur de ¢ mesure la surface du parallélogramme forme par les
vecteurs aetb.



Vitesse

Distance parcourue = vitesse . temps

Vitesse moyenne
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Attention : la vitesse est toujours définie par rapport a un référentiel donné.



Vitesse et accélération en coordonnées polaires
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Composante radiale (sur up) et composante
orthoradiale (sur uy)



Mouvement circulaire
—

OM(t) = piip(t) = Ry y A
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@ Vitesse angulaire
Mouvement circulaire
uniforme si @ est constante

La vitesse est tangentielle. L’ accélération a une
composante tangentielle et une composante normale



Composition des mouvements

Si le reférentiel par rapport auguel on calcule la vitesse
change, alors la vitesse et I’accéleration changent aussi

Z.
ZT *\\ ‘ ’/', Y
| O»,\\\ra"’/—/-' — =M OM =00, + O M
X X

d— d—

V(M /R)=—OM =—00, + ity +yjly, + 2l +Xji, + 3y, +2i;
dt \dt - “} \_ /

\f | - — -

Vitesse d’entrainement de My /N

e

.11 _}1 =1 T . .
Vitesse relative de

@ vitesse angulaire de rotation de 9%;/MN M dans R,




Exemples de mouvement relatif

* Lune par rapport au soleil (mouvement
absolu) = Lune par rapport a la terre supposée
fixe(mouvement relatif) + mouvement de la
terre par rapport au soleil (mouvement
d’entrainement

* Déplacement dans un train en marche par
rapport a la terre (absolu)=déplacement par
rapport au train (relatif) + déplacement du
train par rapport a la terre supposée fixe



Composition des accélérations

En dérivant encore une fois par rapport au temps, on
trouve [’acceleration absolue / N
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Accéeleration complémentaire, ou de Coriolis
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