
Cinématique

NO GOD PLEASE NO. NO! NOOCOOO,

l'étude du mouvement et de sa description

I Repère d'espace - Referentiel

1 Repère d'espace

def solide

Système pour lequelle la distance entre deux points est
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L'ensemble des systèmes de
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repère d'espace

2 Référentiel
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def Referentiel

Repère d'espace associé à un repère de temps

def Repère temporel

Il faut origine (de temps) et une unite
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I Système de coordonnees
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Toutes les bases sont orthonornées directes
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Cas particulier des coords cylindriques avec

(dans le cas d'un mouvement plan)
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4 Vecteur deplacement elementaire
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Lorsque M=(2, y, z) à une date t
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TI Vecteur vitesse - acceleration

1 Trajectoire d'un point M

det
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Ensemble des pasitions occupees par

temps.

La trajectoire depend du veľérentiel
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e est tangeant à la trujatoire

3 Expressions
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En coord cartésiennes
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OM= rur + U

ste

dom

r ū + r dur

+

i U + z

It

de

dt

ūz

like

A

(ur, uo) mobile !!

Calculde dur

dt

dur dão

dt

y

To

H

Ur, &

ry

»

1x

Ux

Unet)

cose uz sinet zł

sin o Tx + cos e ty

ū

9

tt)

(1)

(6)

dur - -ėsino uit é cost ty (-Sua ô a + ago 3,

dU = -Écose uz' - Osinowy = -6(6050 UZ + sin @ ly) = -6

dt

dt

lonc ľ= r Urt

orto + z u

r

4 Vecteur acceleration



Meth 2

OM = rur+ * U

rū+r dur

+ t z

dOM

dt

U + zat

+

at

ru

uz Pixe

(Ur ū) uobile!!

dur duo

A

Calcul de

dt

alt

ly

H

ulo

ta

Ur, t

uly

ax

x

Ux

tret)

=

coso, uz + singly

- sin o zł + cose u

U.

u

9

(1)

(1)

dur= -6 sino uet écostity = 6 (-sinara + caso lly) = ouo

dUe = - écose Už - sinouy -- (cos  Uz + sin @ log') = -0

dt

dt

lonc

e = r Urt rouo + È U

4 Vecteur accélération



as dorit (lan) - [mit



Il a ll = const
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a Coord cartésiennes
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IV Des exemples de mouvement

1 Mouvement uniforme
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4 Mouvement circulaire
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la trajectoire

Translations

Rotations

Un solide est en translation e Tout paint du solide a le

nêtre vecteur viresse &t.
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Met M' ont le même vitesse angulaire (W)

mais des vitesse lineiques différentes Iū


