


SEQ4: LE MOUVEMENT 

RECTILIGNE SINUSOÏDAL 



1) Définition

1. Définition: un mouvement est sinusoïdal si 

le mobile oscille entre deux positions à 
partir d’une position d’équilibre.
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2) Equations horaires trajectoire 

• X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

• X(t)= Xm.sin(ωt+Ф)

• X(t)= Acosωt + Bsinωt

• X = élongation (m)

• Xm= élongation maximale = ½ L (m)

• ω=  pulsation du mouvement (rad/s)

• (ωt+Ф)= phase du mouvement (rad)

• Ф=phase à l’origine (rad) 

• Période T=
𝟐𝝅

𝝎
= durée d’une oscillation complète 

• Fréquence f=
𝟏

𝑻
(Hz)



3) Graphique 



4) Equations de la 

vitesse/accélération 

• X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

• V(t)=- ωXm.sin(ωt+Ф)

• a(t)= -ω2Xm.cos(ωt+Ф)=-ω2x

•  𝒙=-ω2x→  𝒙+ω2x=0 (équation différentielle du mouvement) 



5) Quelques propriétés 

importantes

• V=Vmax si le mobile passe par la position d’équilibre= 𝝎𝑿𝒎

• Si le mobile va dans le sens positif: V>0

• Si le mobile va dans le sens négatif: V<0

• Si le mobile atteint Xm ou –Xm: V=0
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• Cas 1: le mobile passe par la position d’équilibre en allant dans le sens positif 

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
cosФ=0

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) > 𝟎

•  
cosФ=0

−sinФ > 𝟎

•  
cosФ=0
sinФ<𝟎

• Ф= -
𝝅

𝟐

6) Détermination de Ф



• Cas 2: le mobile passe par la position d’équilibre en allant dans le sens négatif

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
cosФ=0

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) < 𝟎

•  
cosФ=0

−sinФ < 𝟎

•  
cosФ=0
sinФ>𝟎

• Ф=
𝜋

2

6) Détermination de Ф



• Cas 3: le mobile quitte Xm

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
Xm.cosФ= Xm

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) = 𝟎

•  
cosФ=1
sinФ = 𝟎

• Ф=0

6) Détermination de Ф



• Cas 4: le mobile quitte -Xm 

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
Xm.cosФ=−Xm

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) = 𝟎

•  
cosФ=−1
sinФ = 𝟎

• Ф=π

6) Détermination de Ф



• Cas 5: le mobile quitte x0 en allant dans le sens positif  

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
Xm.cosФ= x0

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) > 𝟎

•  
cosФ=

𝒙
𝟎

𝑿𝒎

sinФ<𝟎

• Exemple: x0=2 cm et Xm = 4 cm 

•  
cosФ=

𝟐

𝟒
=

𝟏

𝟐

sinФ<𝟎

• Ф= -
𝝅

𝟑

6) Détermination de Ф



• Cas 6: le mobile quitte x0 en allant dans le sens négatif  

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
Xm.cosФ= x0

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф) < 𝟎

•  
cosФ=

𝒙
𝟎

𝑿𝒎

sinФ>𝟎

• Exemple: x0=2 cm et Xm = 4 cm 

•  
cosФ=

𝟐

𝟒
=

𝟏

𝟐

sinФ>𝟎

• Ф= 
𝜋

𝟑

6) Détermination de Ф
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• Cas 7: le mobile passe par une position x0 avec une vitesse v0

•  
X(t)= Xm.cos(ωt+Ф)

V(t)=−ωXm.sin(ωt+Ф)

•  
x0= Xm.cosФ

v0=−ωXm.sinФ

•
−ωXm.sinФ
Xm.cosФ

=
𝒗
𝟎

𝒙
𝟎

• −ω.tanФ=
𝒗
𝟎

𝒙
𝟎

• tanФ=
𝒗
𝟎

−ω.𝒙
𝟎

• Pour trouver Ф on calcule tan-1 de ce qu’on a trouvé à la machine. Mais attention ne pas 
oublier de paramétrer la machine en RAD au lieu de DEG. 

6) Détermination de Ф




