Cinématique du point

P2 - Chapitre 2

I. Définitions des grandeurs cinématiques

1. Vecteur vitesse instantanée (vitesse linéaire, vitesse scalaire)

Note : La vitesse angulaire est 6

(dOM)
Um/r =\ ——
dt @®)

2. Vecteur accélération instantanée

ay/r =

<de/R>
dt ®)

_<d2074>
“\aez
dtz ) .

II. Coordonnées cartésiennes

OM = xu; + yu, + 7,

|m=ﬁ;+y“a;+z'ﬁ;|

,‘.

—)_..—) e —> e —>
|aM/R =X Uy +Y uy+zuz|

III. Coordonnées cylindriques
Coordonnées r = om|| 0 = (i, 0m) z=mM
Base u, = @, = Zﬁ @:1‘0tationde17rde+E U, =u, Nug
[EM]| - [jom| 2

— ” 7 _.)
OM = ru, + zu, ‘T lfz Ug
u, est invariant quand M se déplace. <;,
U,
Coordonnées polaires : Quand M est dans le plan (O,Tx, @), il est repéré par ses e
coordonnées polaire (r, 6) _
IV. Coordonnées sphériques
Coordonnées | r = ||W|| 6 = (uy, %) Q= (O_m) O_M) > 4
U, ‘o
B =M | rotation de OM d vl = A
ase U, = —=— | Ug : rotation de et+—=| U, =UuU, AUy Y
" |loM] 2" Uy
OM =ru,
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V. Coordonnées curvilignes

1. Base de Frenet

, _dOM N dt
t- ds R ds
2. Grandeurs cinématiques
U =3$T=vT

N = an+ aNI_V—)

ar accélération tangentielle
ay accélération normale

Quelques mouvements fondamentaux

VL
1. Mouvements rectilignes uniforme et uniformément varié
Mouvement rectiligne Mouvement rectiligne uniformément
uniforme varié
Av
Accélération a(t) =0 a(t) =a = AL
. Ad
Vitesse v(t) =v; = AL v(t) =a(t—t) +v;
.- 1
Position x(t) =v(t—t;) + x; x(t) = Ea(t —t)?+ vt —t) +x;
2. Mouvement rectiligne sinusoidal
|x(t) = X,, cos(wt + ¢)|
_2m
“TT
2nR
-
3. Mouvement circulaire

—_—

OM = ru,

—
OM =rcosOu, +rsinfu,
~—— ~—— y
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