I/ Cadre

1) Physique

Systéme : nom donnée à l’ensemble des points matériels étudié.

Point materiel : objet dont les dimenssions sont assez petites pour etre assimilable à un point compte tenu des conditions d’observation.

· Un point matériel.

· Ensemble de point materiels :

· Distance et angles entre point toujours constant. Système indeformable – Solide.

· Autre cas, système deformable :

· Résistance des materiaux.

· Mécanique des fluides.
Trajectoire : ensemble des positions prise par un point au cours du mouvement.

Exemple : on laisse tomber une balle dans un train en mouvement :
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Référentiel : solide par rapport auquel on définit le mouvement. Référentiel : solide + temps.
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Mathematique

Repère cartésien :
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équation horaires du mouvement.

Repere cylindrique :

Pour les mouvements circulaires.
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Intraseque :

Trajectoire donnée.
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s : abscisse curviligne
Repère de Frénet :
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 : tangent, en sens 
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R : rayon de courbure
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, vers C.

II/ Expression de la vitesse.

1) Vitesse d’un point.
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· Repère Cartèsien
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· Repère Cylindrique.
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· Repère intrinsèque.
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2) Vitesse de rotation d’un point

Mouvement circulaire.
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 (vitesse de rotation en rad.s-1)
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Vecteur de rotation 
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 : donnée par la régle du tire-bouchon.
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