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LE DEPLACEMENT D UN SYSTEME

On appelle systeme I'objet dont on étudie le mouvement. Ce dernier est toujours décrit par rapport a un
solide de référence : le référentiel.
On associe a un référentiel :
- unrepere d’espace pour décrire les positions successives du systeme ;
- unrepere temporel (ou horloge) pour mesurer a partir d’une origine (t = 0 s) les instants
correspondants aux positions du systéme
On choisit le référentiel en fonction du systeme étudié.

Quelgues exemples de référentiels :

» Le référentiel terrestre
C'est le référentiel constitué a partir de n'importe quel solide de référence fixe par rapport a la Terre. C'est
un référentiel adapté a I'étude des mouvements de courtes durées sur Terre. Il existe une infinité de
référentiels terrestres, autant que d'objets fixes par rapport a la Terre.

Lune

» Le référentiel géocentrique
Le référentiel géocentrique a pour origine le centre de gravité terrestre.

Référentiel

Ce référentiel est bien adapté a I'étude du mouvement de la Lune autour geocentrique
de la Terre, ainsi que celui des satellites artificiels.
> Le référentiel héliocentrique Terre.

Le référentiel héliocentrique est défini par le centre de gravité du Soleil.
Ce référentiel est bien adapté a I'étude du mouvement des planéetes

Soleil
B‘éférent'iel
autour du Soleil, des cométes,... héliocentrique

La trajectoire d’un point en mouvement est la courbe qui relie les positions successives de ce point au cours
du temps.

Quelques exemples :
- Sila trajectoire est droite, on dit que le mouvement est rectiligne
- Sila trajectoire est un cercle, on dit que le mouvement est circulaire

- Silatrajectoire est une courbe, on dit que le mouvement est curviligne. flivée)

Deux positions voisines M et M’ d’un point du systeme définissent le vecteur
&

déplacement : MM’ M (départ)




LA VITESSE D’ UN SYSTEME

Pour rendre compte de la valeur de la vitesse, de la direction et du sens de déplacement d’un point au cours

de son mouvement, on définit le vecteur vitesse moyenne Umoy tel que : MV
. Y MM’ M’
oy = S ——
moy = | i
Y Attotale ; |
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Avec MM’ le vecteur déplacement sur 'ensemble du parcours et At,peqe 12
durée totale du parcours.

Entre deux positions successives, a des instants voisins séparés de Dt, on définit le vecteur vitesse ¥3 du point
Ms tel que :

> MM,
V3= — 4 y(cm) .
ta—ty v,
~
‘Zm-s?1 v Vs
Ce vecteur vitesse a pour caractéristiques : M M.
. . / M,
- direction : paralléle au segment M;Ma M ¢ Eh
. & &
- sens: celui du mouvement MM, #M i
MyM, /MM,
- norme : vz = P M, /
4—L2
. . Ex-

" M2Mgy est la distance entre les points M» x(cm)

N fondre 3 aui est et Ma en metre 0 i
nfondr i o .
€ pas cto © i vqu es. "t — 1ty est la durée séparant les instants t; et t4 en seconde
n v r i . .

u ec eu\ et v oqu " v3 est la valeur de la vitesse en metre par seconde
correspond a sa norme.

Pour décrire un mouvement, on donne une indication sur sa trajectoire et sur sa vitesse :

Trajectoire Droite Cercle Courbe

Mouvement rectiligne ) ) .
) o Mouvement circulaire Mouvement curviligne
La vitesse augmente accéléré o o
accéléré accéléré

Mouvement rectiligne ) . .
] ) Mouvement circulaire Mouvement curviligne
La vitesse est constante uniforme ) )
uniforme uniforme

Mouvement rectiligne ] ) -
, o , Mouvement circulaire Mouvement curviligne
La vitesse diminue ralenti , .
ralenti ralenti

Le mouvement d’un systéme est toujours décrit dans un référentiel. Du point de
vue de deux référentiels différents, un méme systéme peut étre par exemple
immobile ou en mouvement : le mouvement d’un point est relatif au référentiel
choisi.




