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Cinématique I : 
Définitions 

 

I. Définition 
La cinématique est l’étude des mouvements des corps 
indépendamment des causes qui les produisent. 
 

!"Hypothèses :    
 

II.  Notion de mouvement 
La notion de mouvement est relative. Pour définir le mouvement 
d’un solide, il faut préciser par rapport à quel solide de référence ce 
mouvement a lieu. 
Le solide de référence est toujours supposé immobile. 
 
Exemple : 
 
 
 
 
 
 
Mouvement du solide 1 par rapport au solide 0 : TRANSLATION 
Mouvement du solide 1 par rapport au solide 2 :    immobile 

III. Vecteur position d’un point M d’un solide S 
Il permet de définir à chaque instant, la position d’un point M mobile 
par rapport à un repère de référence R = (O,x,y,z) 
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Les solides étudiés sont supposés 
indéformables 
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Ce vecteur position dépend donc du temps t. 

IV. Trajectoire d’un point M d’un solide S  
La trajectoire d’un point M est la courbe formée par l’ensemble des 
positions successives du point M dans son mouvement par rapport 
au repère R. 
 
Notation : τ (M∈S / R) 
 
La trajectoire du point M appartenant 
à l’hélice S, est un cercle de centre O 
et de rayon OM  

Abscisse curviligne 
Soit la trajectoire du point M dans son mouvement par rapport au 
repère R. Sur cette trajectoire, nous pouvons définir : 
 
 
 
 
 
On appelle l’abscisse curviligne s du point M, la valeur algébrique 
de l’arc orienté AM à l’instant t. 

s(t) = arc AM =f(t)    
 

V. Vecteur vitesse instantanée du point M 
 
La vitesse instantanée est, à l’instant t, la valeur de la fonction 
dérivée de l’abscisse curviligne par rapport au temps. 
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- une origine A, 
- un sens positif de mouvement, 
- une unité de longueur.  

 
Caractéristiques du vecteur vitesse VM 
 
 
 
 
 
 
 
!"Expression analytique du vecteur vitesse  

Soit OM(t) le vecteur position du point M dans son mouvement par 
rapport au repère R. 
Le vecteur vitesse ()) /R S M V∈

!
 est le vecteur dérivé du vecteur 

position par rapport au temps t. 
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L’intensité du vecteur vitesse, à l’instant t est donc : 
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  Unités : mètres / seconde 

 
Attention ! ! La vitesse peut varier d’un instant à l‘autre 
 

Exemple : Soit le point mobile M, tel que   OM(t) 
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En dérivant le vecteur position , on obtient le vecteur vitesse  
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- Origine :  le point M 
- Direction :  tangente à la trajectoire 
- Sens :    celui du mouvement 

- Intensité :  v = dt
ds

   en mètres / seconde  
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