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ECOLE D'INGENIEURS

1A - S1: MECANIQUE DU POINT

Fiche 3 : Vitesse et accélération d’un point

| Vitesse d’un point

Vitesse moyenne :
o As

 s(tp) — s(ta)

Uinoy — At
Vitesse instantanée :

v= lim
tp—ta

Repere de dérivation

O origine de Ry

Viarrsry) =

\(_it/RﬂJ

SN ( dON )

s(tp) — s(ta)
tp —ta

tp —1a

. s(ta+ At) —s(ts) |ds

=|— =1

At=0

At

Dérivation des vecteurs unitaires de bases mobiles

Les bases (e,,25,¢;) , (¢/,¢5,8,) €t (&2 @)
appelées bases mobiles.

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

dépendent du temps elles sont

Lorsque I'on dérive le vecteur position par rapport au temps, s’il est exprimé dans
une base mobile, il faut penser a dériver les vecteurs unitaires.

Base de, de;, de) do —
cylindrique =% WL)H(. — dodo _ G
deg — deg _ deg 4o =
g (R =B =0
Base e |,y A NN
Ari AT [ de de,df Oedp _
dt /g, 00 dt Do dt v
&,
Repere de de de ds v
T(M/R) = N = -
Frenet L dt ds dt _p
P | ~ds
vV=§=—
i dt
GROUPE rﬁﬂ
1sde'/”
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Vitesse = dérivée temporelle du vecteur position

Coor,d(_)nnees _ o dOM dr— ([lj—) (1,3?
cartésiennes L : i =\ " ), “w 't tu
M ; Y
: —_— — — N
J' : . /- .
Vii/ryy =20 +9J +2¢€,
i 0 E Y
e -9 2
IVini/roll = Vi + 92 + 2
A —
Coordonnees : 7 OM(t) = p(t)7} + (1) 7.
cylindriques M|
T ~ — .+ [donl d i iz
_ ! P — e a4z —
f/' -7 I(Mm“’_( dt )RO dt”+p((1t) ar
L0 o3
- /W e A T
H Vin/ry) = pe, + ptles + zel
Coordonnées — (dOM\ dr, (1—’)
sphériques i =\ " ) =),
der\  — 6’?9> + (Hsin el
it v ’
.
G
Vir/ry) = rer + rieg + r;,:sm(?e
Base de Frenet V—> ~ (aoM _ dOM ds
: (M/Ro) — it ) p T ds di
7 (MR) Ve .
N N — S
e i c \ -Vv(f'l;l'/Rn) = S€t = V€t
’. S=an-nr.& S % .
Lo e Wl = 131 = o
Accélération = dérivée temporelle du vecteur vitesse
Coordonnées V—> T T =
_ =11 +yj +i¢€.
cartésiennes (M/Ro) yJ
T _ o —

Piairgy =31 + 9 ] +:k

IT a1/ oy|| = Va2 + 2 + 22

Coordonnées
cylindriques

Vir/Re) = pe, + pbeg + el

Covyre) = (.0 ﬂ9) (,!794-7,09) e +iel
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A 5 — V=7 S d
Coorqlo_nnees Viri/rey = pe, + pteq + Zel
sphériques . . .
{ﬂl,'\fﬁnl — . dfp S {i(g )
(M/Ry) = — | =pey +plleg +pleg +pff | — ] +2¢;
’ ! fh (H R ('hl Ra
RD ] 0
Cogmy = (5= p?) & + (ol +2p0) 7 + 52
Base de Frenet ‘/4> =
: (M/Ry) — S€t
S — s (dE e ds
e 3 Uiai/me) = 8¢ + 8 (th N = 5o + sT:E
i S:Z"““‘ /" Cercle osculate e - 5.2
o“' e Cat/r) = éf_f> + —6_5
Pe
Solide en rotation autour d’un axe
Abscisse anqulaire
Périmétre d’'un cercle : s = 2w - R
Longueurd’arc:s = 6-R avecs en métres et 6 en rad
Vitesse anqulaire (rad/s)
dég g
w=—=
. . . dt . v
Vitesse linéaire(m/s) 6 = R
V=258 3
Accélération angulaire (rad.s?)
de
Cdt
Accélération linéaire (m.s?) i
d=a; uU+a, 7 |
- dv e + vz = ‘\\
a=—"u+—-n ¥
dt R
GROUPE ;wf
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