CINEMATIQUE
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e Cas du mouvement curviligne :
dans la base de Frenet (M, t, 1)
a=a.t + an.1 avec:

= accélération tangentielle
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(p = rayon de courbure)

Mouvements particuliers

= accélération normale

-
e Valeur:V= [V2+ V2 4+ V2 ; unité : metre par seconde (m.s™ ou m/s)
N

e Direction : V est tangent a la trajectoire.
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e Envaleur:a= [a + al +a2 ; unité métre par seconde carrée (m.s® ou m/s?)
N
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ar >0: M.U. accéléré a<0: M.U. retardé

e mouvement accéléré : 3.V > 0 (a et V ont méme sens)
e mouvement retardé : 2.V <0 (2 et V sens contraire)
e mouvement uniforme :a.¥ =0 (@a=0etV =cste)

e mouvement quelconque dans (O, 1, .J, .E) : ﬁff(t] =
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a.t? + V.t + OM,
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» mouvement rectiligne uniforme :
a=0 soit OM(t) =V,.t + OM,;sur’axex’x ona: X(t) = Vot + Xo

» mouvement rectiligne uniformément varie :
b ) . _1 0
a = cste;surx’xona:X(t) =zat+ Vot + Xo
Relation importantes : V2 — V¢? = 2ap(X — Xo) ; V — Vo = a(t — to)

e mouvement circulaire : la trajectoire est un cercle de rayon R
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» mouvement circulaire quelconque : a =art+ann; o= d—f = & (radian par seconde (rad.s™)
. . . A —= —3 =2 =

» mouvement circulaire uniforme : ® = S-cte; a= Ro’n; V=R.ot



