
Observation du mouvement : l’essentiel 

1. Référentiel 
 

Pour caractériser le mouvement de l’objet, l’observateur a ensuite besoin de se repérer dans l’espace 
3D qui l’environne. Il lui faut, pour déterminer la nature du mouvement, connaître la position du point 
au cours du temps. L’observateur doit se repérer dans l’espace et dans le temps. 
 

Un référentiel est un observateur, réel ou fictif,  muni d’un repère et d’une horloge. 

Se repérer dans un système de coordonnées : voir ci-après la définition des coordonnées 

Vecteur position en coordonnées cartésienne : zyx uzuyuxOM   

2. Vecteur vitesse (unité m.s-1) 
 

On définit alors la vitesse instantanée dans le référentiel R par :  
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Expression en coordonnées cartésienne :  
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Expression en coordonnées polaire (mouvement plan) :  
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3. Vecteur accélération (unité m.s-2) 
 

On définit alors le vecteur accélération instantané dans le référentiel R par :  
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Expression en coordonnées cartésienne :  
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Expression en coordonnées polaire (mouvement plan) :  
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Rotation pour une trajectoire circulaire de rayon R :    

Vitesse angulaire : 


 
dt

d
  Lien avec la vitesse :   uRuRv    

Rotation uniforme : Cte   

Accélération pour une rotation uniforme :   rrr u
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Attention : dans ce feuillet e désigne la même chose que u , c’est-à-dire un vecteur unitaire 
 
 


