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Cinématique : 
Translation 

rectiligne 
 

I. Définition 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
La Translation est RECTILIGNE si les trajectoires des points de S 
sont des droites. 

II. Trajectoires 
Les trajectoires de tous les points du solide , en mouvement de 
translation rectiligne sont IDENTIQUES. 
Ce sont des droites parallèles entre elles. 
Remarque : Connaissant la trajectoire d’un des points du solide, on 
peut en déduire les trajectoires de tous les autres points du solide. 

III. Champ des vecteurs vitesses 
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Un solide S est animé d’un mouvement 
de TRANSLATION par rapport à un 
repère de référence R si tout segment 
[AB] joignant 2 points quelconques de S 
reste parallèle à lui même au cours du 
mouvement. 
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Quels que soient les points A et B appartenant au solide S : 
 

V(A∈S/R) = V(B∈S/R) 
 

Dans un mouvement de translation rectiligne, tous les points du 
solide S ont le même vecteur vitesse, à l’instant t. 
Attention !! Cela ne signifie pas que le vecteur vitesse est  constant 
dans le temps. D’un instant à l’autre, son intensité peut varier.  

IV. Champ des vecteurs accélérations 
Soit le vecteur accélération d’un point A du solide S : 
 

ΓΓΓΓ(A∈∈ ∈∈S/R) = dt
R S A Vd) / (∈
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Quelque soient les points A et C appartenant au solide S : 
 

ΓΓΓΓ (A∈S/R) = ΓΓΓΓ (C∈S/R) 
 

Dans un mouvement de translation rectiligne, tous les points du 
solide S, ont le même vecteur accélération, à l’instant t. 

V. Translation rectiligne UNIFORME 
Un solide S est animé d’un mouvement de translation rectiligne 
UNIFORME par rapport au repère R, si la mesure algébrique v du 
vecteur vitesse d’un point M ∈S est constante. 
 

 V = constante 
 

Prenons le cas d’un point M ∈∈ ∈∈ S dont la trajectoire serait portée par 
la droite horizontale définie par l’axe x :  
 
 
 
 
 

 
 
 
Le point O étant l’origine fixée sur la trajectoire du point M, on peut 
définir l’abscisse curviligne de celui-ci par OM = x(t) 

x(t) V(M∈S/R) = v. x O 

x 

M

(S) 

 

x
dt

t dx
dt

t OM d VR S M
! !

. ) ( ) (
) / (= = ∈ 

 
 

Après intégration, on trouve les équations du mouvement :  

Accélération :    γγγγn = γγγγt = 0    (m.s
-2

) 
Vitesse algébrique :   v = v0 = cte  (m/s) 
Abscisses ou déplacement    x(t) = v××××t + x0 (m)  

Avec  x0 : déplacement initial à t=0 
v0 :vitesse initiale à t=0   et x(t) : déplacement à l’instant t 

VI. Translation rectiligne uniformément varié 
Un solide S est animé d’un mouvement de translation rectiligne 
UNIFORMEMENT VARIE (accéléré ou décéléré), par rapport au 
repère R , si la mesure algébrique γγγγt de l’accélération tangentielle 
d’un point M ∈ S est constante. 

 γγγγt = constante    avec  2
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Après intégration, on trouve les équations du mouvement : 
 

  Accélération :       γγγγt = cte      γγγγn = 0     (m.s
-2

) 
  Vitesse algébrique :      v(t) =  γγγγt ××××t + v0   (m/s) 

  Abscisses ou déplacement    x(t) = 2
1

γγγγt ××××t 
2
 + v0××××t + x0 (m) 

 

avec  x0 : déplacement initial à t=0 
v0 : vitesse initiale à t=0   et  x(t) : déplacement à l’instant t 

 

- Le mouvement est accéléré si les vecteurs V(M∈S/R) et  ΓΓΓΓ(M∈S/R) ont  
   même sens. 
- Le mouvement sera décéléré si les vecteurs V(M∈S/R) et  ΓΓΓΓ(M∈S/R)  
   sont de sens opposés. 
 

 
 

 
 
 
 

ΓΓΓΓ(M∈S/R)= γγγγt. x 

Ci-contre le 
mouvement  
du point M est 
décéléré (freiné) 

V(M∈S/R) = v(t). x O

xM
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