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Vitesse et accélération
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SYNTHESE

I. Vecteur position d’un point d’un solide

Le vecteur position d’un point M d’un solide S permet de définir a

chaque instant, la position de c
référence R = (O,x,y,2)

e point par rapport a un repére de

S X(t)
OM : |y(t)

2(t)
OM = x(t) X+ y(t).y + z(t).z

Il. Vecteur vitesse d’un point d’un solide

La vitesse instantanée est, a l'instant t, la dérivée du vecteur position

par rapport au temps

OM(r)  d[x(H)F+ y() 7+ 2() 2]

V(MeS/R)=d —-
X'(t)

\m: y'(t)
7'(t)

Le vecteur vitesse est
toujours tangent a la
trajectoire.

~ =x'OX+y(O)y+:'(0)=

-
v

—_
t

Vecteur tangent a la
trajectoire a I’instant
considéré

Trajectoire du point M

L’intensité du vecteur vitesse, a l'instant t est

=7y oo

Unité de la vitesse : le métre par seconde notée : m/s ou m.s?

Exemple :

Le vecteur accélération est le vecteur dérivée seconde du vecteur
position du point M, par rapport au temps t.

Tpresim =" +3"(0).F+2"(1)2

x'(r)
r‘-:ﬁfes o=y

it
soi (1)

L’intensité du vecteur accélération a I'instant t est :

= X7 +y ) + 2 (1)

HF(M <S/R)

Unité : le métre par seconde au carré : m/s2 ou m.s2
Radians par seconde au carré : rad/s? ou rad.s?

IV. Conversions

1 tour <2 m radians < 360 degrés
1 minute — 60 secondes

N x 27
W=——
60

N en tours par minute
w en radians par seconde

V. Solide en translation rectiligne
Vitesse moyenne : v =dit

Champ des vecteurs vitesse et vecteurs accélération

Soit le point mobile

M, tel que :
x =3
—_—
om() |7 =*
z=0

en dérivant le vecteur
position, on obtient le
vecteur vitesse :

3
V(M eS/R):[0

0

Iﬁl =3m/s

lll. Vecteur accélération d’un point d’un solide

L’accélération est la variation (augmentation ou diminution) de la

vitesse du point M.

Le vecteur accélération du point M est la dérivée du vecteur vitesse par

rapport au temps t.

Le symbole pour I’'accélération est I dans le cas général, a dans le

cas d’un mouvement de translation rectiligne et 6 dans le cas
d’un mouvement de rotation.

dv . v’
e p = (=) —(—).0i
(MeS§/R) (dr) (p) -

> > >
Fwesm) = Tt + Ta.n

Accélération
tangentielle y = dv
dt

\

Accélération normale vy, = i
[ - rayon de courbure P
de la trajectoire au point M]

—
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Dans un mouvement de
translation rectiligne, a
l'instant t, tous les points
du solide ont le méme
vecteur vitesse et le
méme vecteur
accélération.

Le mouvement est accéléré si les vecteurs vitesse et accélération

sont dans le méme sens.

Le mouvement est décéléré (freiné) si les vecteurs vitesse et

accélération sont de sens opposeés.

VI. Solide en rotation

Vitesse moyenne : w=0/t
Relation entre repérage angulaire et curviligne
s=R.0
F—

Abscisse curviligne
(m)

Vitesse linéaire du
point en m/s

Abscisse angulaire
(rad)

Rayon en
métres

méme sens.

© contraire.

Le mouvement est accéléré si les vecteurs
vitesse et accélération tangentielle sont de

Le mouvement est décéléré dans le cas




