
Chapitre 4 : Cinématique du point 

Capacités exigibles ☺  

Définir le vecteur vitesse comme la dérivée du vecteur position par rapport au temps et le vecteur 
accélération comme la dérivée du vecteur vitesse par rapport au temps. 

  

Établir les coordonnées cartésiennes des vecteurs vitesse et accélération à partir des 
coordonnées du vecteur position et/ou du vecteur vitesse 

  

Citer et exploiter les expressions des coordonnées des vecteurs vitesse et accélération dans le 
repère de Frenet, dans le cas d’un mouvement circulaire. 

  

Caractériser le vecteur accélération pour les mouvements suivants : rectiligne, rectiligne uniforme, 
rectiligne uniformément accéléré, circulaire, circulaire uniforme 

  

Capacités expérimentales   

Réaliser et/ou exploiter une vidéo ou une chronophotographie pour déterminer les coordonnées du 
vecteur position en fonction du temps et en déduire les coordonnées approchées ou les 
représentations des vecteurs vitesse et accélération. 

  

Capacité numérique   

Représenter, à l’aide d’un langage de programmation, des vecteurs accélération d’un point lors 
d'un mouvement. 

  

Capacité mathématique   

Dériver une fonction.   

 

I) Base de la cinématique 
La cinématique est l’étude du mouvement indépendamment des causes qui le provoquent. 

  



 



 

 

  



  

 

  



 

 

  

 



 

 

 

Exemple du mouvement parabolique : 

 

𝛥𝑣1⃗⃗⃗⃗ = 𝑣2⃗⃗⃗⃗ − 𝑣1⃗⃗⃗⃗  

 

 

 

 

 

 

 

 

Les vecteurs vitesse sont 

colinéaires aux 

déplacements MiMi+1 



Exemple du mouvement circulaire uniforme 

 
𝛥𝑣1⃗⃗⃗⃗ = 𝑣2⃗⃗⃗⃗ − 𝑣1⃗⃗⃗⃗  

L’accélération est uniforme et centripète.  

  

 

 

 

Les vecteurs vitesse sont 

tangent au cercle. 



 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



II) Etude de mouvements 

 
1. Mouvement rectiligne uniforme 

Dans un référentiel donné, un mouvement reste rectiligne uniforme, si sa trajectoire est une droite, son vecteur vitesse 

reste constant au cours du temps (son accélération est donc nulle). 

 

 
2. Mouvement rectiligne uniformément accéléré 

 

Dans un référentiel donné, un mouvement est rectiligne uniformément accéléré, si sa trajectoire est une droite, son 

vecteur accélération reste constant au cours du temps. 

 

 

 

 

 

 

 



 

3. Mouvement circulaire 

[Rappel] un mouvement est circulaire si la trajectoire du solide est un cercle. 

 

Repère de Frenet  

Pour étudier un mouvement circulaire, on utilise un repère mobile 

 appelé repère de Frenet qui permet de simplifier l’expression 
des composantes de l’accélération. 

Cette base est constituée de deux vecteurs et . 

➢ Le vecteur unitaire  est tangent à la trajectoire, au point M où 
se trouve le mobile. Ce vecteur est orienté arbitrairement (pas 
nécessairement dans le sens du mouvement). 

➢ Le vecteur unitaire  est normal à la trajectoire. Il est orienté 
vers l'intérieur de la courbe. 

 

- Cas du mouvement circulaire non uniforme : 

 

Dans le cas d’un mouvement circulaire, à chaque instant, 
l’accélération peut se décomposer en deux vecteurs : 
 

na a a= +  

- na  : accélération normale, centripète ; 

- a  : accélération tangentielle, tangente à la trajectoire et 
orientée dans le sens du mouvement. 

Dans le repère local (A ; nu  , τu  ), est appelé repère de Frenet, on 
montre que les coordonnées des vecteurs vitesse et accélération 
sont : 
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- Cas du mouvement circulaire uniforme (MCU) : 

 

Dans le cas d’un mouvement circulaire uniforme, la vitesse est 

constante donc 0
dv

dt
=  et 0a =  donc : 
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Annexe mathématique 
 
 

Intérêt de la notation différentielle 
( )df x

dx
 

Soit la fonction f(x) = 3x2+2x+2     Sa dérivée est f’(x) = 6x+2 

On pourrait noter la dérivée 
( )df x

dx
= 6x+2 . 

Dans ce cas, la notation f’(x) ou 
( )df x

dx
 sont équivalente car il n’y a qu’une seule variable x. 

➢ En revanche, en mécanique, il y a 4 variables : trois d’espace (x,y,z) et une temporelle t. 

Pour repérer une position, on a donc des fonctions de plusieurs variables. 

Soit f(x,y) = 3x2 +4y-5 

Si on demande la dérivée de cette fonction f’(x,y), on ne peut pas répondre car on ne connait pas la variable. Est-ce x 

ou y ? On ne sait pas par rapport à qui dériver. 

La notation différentielle prend alors tout son sens, car on sait qui joue le rôle de variable. 

➢ Si x est la variable, on note la dérivée ainsi :
( , )df x y

dx
=6x (y est considérée comme une constante) 

➢ Si y est la variable, on note la dérivée ainsi : 
( , )df x y

dy
=4 ( x est considérée comme une constante). 

Pour les fonctions à plusieurs variables, on comprend donc l’intérêt de la notation différentielle  

➢ Pour une dérivée première (on dérive une fois la fonction f), voici ce que signifie la notation 
( , , , )df x y z t

dt

 

➢ Pour une dérivée seconde (on dérive deux fois la fonction f), voici ce que signifie la notation 
2

2

( , , , )d f x y z t

dt
 

 

 



FICHE RÉSUMÉ 

 

 

 

 

1) Vecteurs position, vitesse et accélération 

 

 

2) Des exemples de mouvements 
Dans un référentiel donné, les vecteurs 𝑣  et 𝑎  permettent de décrire un mouvement 
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