
la trajectoire  
de chaque point  

du solide est un cercle

b

b

c

c

modélise 
une action 
mécanique

La vitesse est le 
taux de variation 

de la position

L’accélération  
est à la vitesse  

ce que la vitesse  
est à la position

b

la trajectoire  
de chaque point  

du solide est une droite

la vitesse  
instantanée  

est obtenue en faisant 
tendre l’écart Δt entre  

les points vers 0.

bb

b

Un mouvement se 
décrit dans un 
référentiel :

accélération

O
un repère 

géométrique

une horloge

rectiligne

MOUVEMENT 

circulaire

tous les points du 
solide ont une 

trajectoire identique

tout vecteur entre deux 
points du solide reste 
identique au cours du 

temps

la vitesse moyenne entre les 
poins M2 et M3 vaut :

v =
d x
d t

conversion :

km/h m/s

× 3,6

÷ 3,6

d ← Δ
vmoy =

Δx2→3
Δt2→3

=
x (t3) − x (t2)

t3 − t2

la vitesse instantanée  
est la dérivée de la position  

(position en fonction du temps)
x (t) l’accélération moyenne entre les 

points M2 et M3 vaut :

amoy =
Δv2→3
Δt2→3

=
v (t3) − v (t2)

t3 − t2

x

x(t0)
x(t1)

x(t2)
x(t3)

x(t4)
M0

M1
M2

M3

M4

Δ → d
a =

d v
d t

l’accélération instantanée  
est la dérivée de la vitesse  

(vitesse en fonction du temps)
v (t)

unité :
m.s-2

mouvement  
de translation

Moment

b

vecteur ⃗F

le newton (N)

G

⃗F⃗N1
⃗N2

⃗P

forces exercées sur le 
système voiture

MΔ( ⃗F ) = d ⋅ F

moment (N.m)MΔ( ⃗F )

F force (N)

d distance entre l’axe et la 
force, « bras de levier » (m)

C = d ⋅ F

représentée 
par

unité

si le système 
possède un axe 

de rotation

peut déformer un 
objet ou modifier son 

mouvement

bmoment d’une force 
par rapport à 

un axe de rotation

frottements 
entre deux 

solides

frottements 
fluides

modifie le 
mouvement 
de rotation 
d’un objet

moment C 
d’un couple  

de forces

deux forces parallèles, 
de même intensité  
et de sens opposé

couple  
de forces

la résultante des forces  
est la somme des forces extérieures 

qui s’appliquent sur le système

∑ ⃗F ext→solide

pour la voiture :

 +  +  + 

=


⃗N1
⃗N2

⃗F ⃗P

⃗Fres ⃗Fres

c

A

B

α
⃗F ⃗A B

A

B
W = ⃗F ⋅ ⃗A B

= F × A B × cos α

cos α < 0

W < 0

travail 
résistant

⇔
cos α > 0
⇔

travail 
moteur

W > 0

Ec =
1
2

mv2

énergie cinétique : 
énergie liée au 

mouvement

 en J

 en kg


 en m.s-1

EC
m
v btravail d’une 

force constante

une force 
perpendiculaire 
au déplacement  
ne travaille pas

ex : 

• poids lors d'un 
déplacement horizontal


• réaction du support si 
pas de frottement solide.

énergie liée au 
déplacement 

de la force

vitesse

La résultante des forces vaut le produit 
de la masse par l’accélération

∑ ⃗F ext→solide = m ⃗a

principe fondamental  
de la dynamique (PFD) :

Théorème de l’énergie cinétique :

ΔEc = ∑ W ⃗F ext

la variation d’énergie cinétique d’un 
solide en déplacement est égal au travail 

des forces extérieures.

mouvement  
de rotation

le travail des forces de 
frottement est converti 
en énergie thermique

forces de 
frottements

vitesse angulaire

ω =
Θ
Δt

Θ

1 tr min-1 =  rad s-1⋅
2π
60

⋅

ω

r

  v = rω

un système est en 
mouvement de rotation  

si tous les points du 
système ont pour 

trajectoire un cercle 
ayant le même centre

 en m s-1


 en m

 en rad s-1

v ⋅
r
ω ⋅

v = r ω

lien entre la vitesse linéaire  
et la vitesse angulaire 

v
ω

dépend :

• la nature du fluide, sa température, etc.

• la nature du solide, sa forme, son état de 

surface, de la surface de contact, etc.

• de la vitesse du solide dans le fluide

• dans la direction  
du mouvement 


• mais de sens opposé

dépend :

• de la taille de la surface de contact

• de la nature et de l’état de surface  

de chacun des solides

L’accélération 
est le taux de 
variation de la 

vitesse

FORCES 

| | ⃗F 1 | | = | | ⃗F 2 | | = F

!
pas le 
même 

d

mouvementforce de 
frottement

angle 
balayé 

pendant 
Δt


