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Fiche 3 : Vitesse et accélération d’un point 
 

Vitesse d’un point 

Vitesse moyenne : 

   
Vitesse instantanée :  

   
 

Repère de dérivation 

 
Lorsque l’on dérive une grandeur par rapport au temps, il faut 
identifier les paramètres qui sont variables (et donc dérivables) 
au cours du temps. 
 
 

Dérivation des vecteurs unitaires de bases mobiles 

 

Les bases (𝑒𝜌⃗⃗  ⃗, 𝑒𝜃⃗⃗⃗⃗ , 𝑒𝑧⃗⃗  ⃗)  , (𝑒𝑟⃗⃗  ⃗, 𝑒𝜃⃗⃗⃗⃗ , 𝑒𝜑⃗⃗⃗⃗ )   et  (𝑒𝑡⃗⃗  ⃗, 𝑒𝑛⃗⃗⃗⃗ , 𝑒𝑏⃗⃗  ⃗)     dépendent du temps elles sont 

appelées bases mobiles. 
Lorsque l’on dérive le vecteur position par rapport au temps, s’il est exprimé dans 
une base mobile, il faut penser à dériver les vecteurs unitaires. 
 

Base 
cylindrique 

 
 
 
 
 

Base 
sphérique 

 
 
 
 
 
 

Repère de 
Frenet 
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Vitesse = dérivée temporelle du vecteur position 

 

Coordonnées 
cartésiennes 

  
 

Coordonnées 
cylindriques 

 
 

 
 
 

Coordonnées 
sphériques 

 
 

 
 

 

Base de Frenet  
 
 
 
 
 

 

Accélération = dérivée temporelle du vecteur vitesse 

 

Coordonnées 
cartésiennes 

 
 

 
 

Coordonnées 
cylindriques 
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Coordonnées 
sphériques  

 

 
 

Base de Frenet  
 
 
 
 
 
 

 

Solide en rotation autour d’un axe 

 
Abscisse angulaire 
Périmètre d’un cercle : 𝑠 = 2𝜋 ∙ 𝑅 
Longueur d’arc : 𝑠 = 𝜃 ∙ 𝑅 avec s en mètres et θ en rad 
 
Vitesse angulaire (rad/s) 

𝜔 =
𝑑𝜃

𝑑𝑡
= �̇� 

Vitesse linéaire(m/s) 
𝑣 = �̇� = 𝜔 ∙ 𝑅 

 
Accélération angulaire (rad.s-2) 

�̈� =
𝑑�̇�

𝑑𝑡
 

 
Accélération linéaire (m.s-2) 

𝑎 = 𝑎𝑡 ∙ �⃗� + 𝑎𝑛 ∙ �⃗�  

𝑎 =
𝑑𝑣

𝑑𝑡
∙ �⃗� +

𝑣2

𝑅
∙ �⃗�  

 

�̇� =
𝑣

𝑅
 


