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1.3 Mouvements particuliers du point

Mouvement rectiligne uniformement varie. La trajectoire du point est une ligne
droite et l' acceleration est constante (fig. 1.10)

-~-

Fig. 1.10

an etudie le mouvement dans le systeme cartesien suivant la fig. 1.10
an connaît: ax = ao

Les conditions initiales : t = O

Compte tenu de (1.16) et (1.13) on trouve
dvx=aodt ~ vx=aot+C1

e
d; =vxdt=(aot+CJ)dt~x=aO-+Clt+C2

2
ou CI et C2 sont les constantes d'integration dependants des conditions initiales. Si el
l'instant initial t = O, on a les conditions x = Xa et x = Yo il s'en deduit aisement :

CI = Va C2 = Xa
Donc l' equation du mouvement a la forme

t2
x=ao-+vot+xo (1.35)- 2

Mouvement circulaire uniforme. Le point est anime d'un mouvement suivant un
cerele dont le rayon est donne R (fig. 1.11). L'acceleration tangentielle a" = ao
(constante)

an utilise les coordonnecs naturelles (Frenet)
s=8R
a" = s = 8R = ao

~(e)=~
dt R

8 = ao /R = constante (1.36)

ou
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Fig. 1.11

On definit la vitesse angulaire O)= O
dro ao ao ao--- dO)=-dt O)=-t+C
dtR R R)

d8 = ~t+Cl d8 = (~t+ClJdt
dt R R

a e8=_0 -+C t+CR 2 1 2

Les conditions initiales sont: t=O; 8 = 80; v = Vo

Vitesse du point - On applique equation (1.20)
v = S = RO = RO)= a ot + CIR

Ă l'instant t = O
Yo =ClR ~ CI =vo/R ----+ v=aot+vo

L' equation 'du mouvement a la forme
2ao t Vo8=--+-t+8R 2 R o

L' expression de la coordonnee curviligne a la forme
t2

s=R8=ao-+vot+R802
On introduit les notions :

(1.37)

(1.38)

(1.39)

(1.40)

(1.41)

d8 .
vitesse angulaire O)= - = 8

dt
d28 dro . ..

acceleration angulaire E - - - - - O)- 8- dt ' - dt - -
On obtient pour le cas du mouvement circulaire :
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(1.42)

(1.43)
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vitesse
V = RID
acceleration tangentielle

a = s = ~ (s) = ~ (RO)) = Rro = RE
~ dt dt

acceleration normale

a = ~ = (RIDY = RID2

v R R
Dans les cas du mouvement uniforme varie (a, = ao = cte) on trouve

aoEo = - (constante)
R

Les equations (l.38) et (l.37) deviennent
e

8=Eo-+IDot+8o; ID=Eot+IDo
2

La vitesse et l' acceleration sont representees sur la figure 1.11 a, b.
Le module de l' acceleration vaut

a=~a:+a~ =R-JE2+ID4

I

-

(1.44)

(1.45)

(1.46)

(1.47)

(1.48)
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