
Cinématique   
du point



Généralités et Trajectoires

• Référentiel

• Mvt absolu mvt relatif

• Principaux mvts

• trajectoire

• Position et déplacement

• Vitesse instantanée et moyenne

• accélération

• Repérage des mvts



Mouvement de translation

• Translation des solides



Mouvement de translation
• Translation rectiligne

• Mouvement rectiligne uniforme

• Mouvement rectiligne uniformément varié

vf² =vi² + 2 a (xf - xi )



Mouvement de rotation

• Angle de rotation, vitesse et 
accélération angulaire

• Mvt rotation uniforme

• Mvt rotation uniformément varié
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Mouvement de rotation

• Vecteur position

• Vecteur accélération

• Vecteur vitesse
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Mouvement de rotation

• Vitesse

• Accélération
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𝑉𝐴 = 𝜔 ∧ 𝑂𝐴

𝑉𝐴 = 𝜔 · Ԧ𝑧 ∧ 𝑅 · Ԧ𝑥

𝑉𝐴 = 𝜔 · 𝑅 · Ԧ𝑦



Mouvement général plan

• Torseur cinématique

Champs des vecteurs vitesses
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Formule de Boor


