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1 Définition

Il sert de modéle a de nombreuses études simplifiées. Pour ces mouvements, accélérés (a>0) ou décélérés (a<0),
I'accélération reste constante au cours du temps. Il est noté M.R.U.V.

2. Eguations horaires du mouvement

Soient :

t; : instant initial

a=q; : I'accélération (m/s?)

x; : le déplacement initial, a t=t; (m)
V;: la vitesse initiale (m/s)

x(t) : le déplacement a l'instant t (m)
V(1) : la vitesse a l'instant t (m/s)

Equations horaires
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3. Cas particulier : Eguations horaires du mouvement sans déplacement initial et sans

vitesse initiale

Origine du repere 0
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a = g; = constante
V(t) = at
x(t) =3.a.t?
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4. Remarques

Tres souvent dans les applications que nous aborderons, le déplacement initial et la vitesse initiale seront nuls (cas

de I'accélération positive = la vitesse de I'objet augmente).
L'équation x(t) =%a.t? deviendra x = 3a.t?
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