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Deuxieme partie. CINEMATIQUE

Modelesfondamentaux de la mecanique :
a) Point materieI ou particule est un corps dont les dimensions peuvent etre

negligees dans les conditions du probleme donne,
b) Solide rigide est un systeme de points materiels qui pendant le mouvement gardent
constantes leurs distances reciproques, Un corps reel peut etre considere comme
absolument rigide, si dans les conditions du probleme donne ses deformations peuvent
etre negligees.

Un merne corps peut etre envisage dans certains cas comme un point materiel, et
dans d'autres, comme un corps rigide.
La cinematique est la branche de la mecanique qui etudie les mouvements
independarnment de leur origine. Il s'agit donc d'une description geometrique du
mouvement dans laquelle on intervient :

les conditions initiales ;
les restrictions geometriques (liaisons)
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Chapitre 1- CINEMATIQUE DU POINT

1.1 Systemes de reference : cartesien, coordonnee polaires, coordonnees
naturelles.

La position d'un corps ou d'un point rnateriel dans l'espace ne peut etre definie
que par rapport a d'autres corps. Le mouvement d'un corps represente la variation de sa
position au cours du temps.

Un corps qui sert a reperer la position du corps envisage s' appelle repere.
Pour decrire un mouvement on associe au repere un systeme de coordonnees

quelconque, par exemple, le systeme cartesien. Les coordonnecs permettent de definir la
position d'un corps (point) dans l'espace. Le mouvement ayant lieu non seulement dans
l' espace, mais aussi dans le temps, sa description impose la mesure du temps, mesure
qui se fait al' aide des chronometres de tel on tel type.

L' ensemble du repere, des coordonnees qui lui sont associees, et des
chronometres synchronises forme ce qu' on appelle systeme de reference ou referentiel.
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La position du point est determinee par la distance le long de la courbe jusqu'a
l' origine O. (cordonnee curviligne)

1.2 Notions et definitions : trajectoire, vitesse, acceleration d'un point.

Expressions dans les referentiels cartesiens, polaire, naturel.
Mode vectoriel. La position d'un point A est donnee par le rayon vecteur r mene

en A a partir d'un certain point fixe O du referentiel, Lorsque le point A est anime d'un
anime d'un mouvement, dans le cas general son rayon vecteur r change aussi bien en
module qu'en direction, c'est-ă-dire le rayon vecteur r depend du temps 1. Le lieu
geometrique des extremites du rayon vecteur r s'appelle trajectoire du point A (fig. 1.2).

trajedoire
A

Fig. 1.2 Fig. 1.3

Supposons qu'en un temps At le point A s'est deplace du point Al au point A2
(fig. 1.3). La figure montre que le vecteur deplacement ~r du point A constitue
l' accroissement du rayon vecteur r pendant le temps ~1.

- - -
~r = rr r 1

Le rapport
~r
-=Vrn
~t

s' appelle vecteur vitesse moyenne v rn en un temps ~1. Le vecteur v rn coincide en
direction avec Ar et depend du temps ~t = t2 - tI. Determinons maintenant le vecteur

- -
vitesse v du point al' instant donne comme la limite du rapport ~ r /~t, avec ~t ---+ O,
c' est=â-dire

- -
- l' ~r dr .!-v= lm-=-=r

L'.HO ~t dt

(1.1)

(1.2)

On note par r la derivee premiere du rayon vecteur r par rapport au temps. Cela signifie
que le vecteur vitesse vdu point a l'instant donne est egal a la derivee du rayon vecteur
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