
3ème os CINEMATIQUE VECTORIELLE Théorie 

P. Rebetez/MCU.doc/10.9.2007  1 

MOUVEMENT CIRCULAIRE UNIFORME 

(MCU) 
 

 

Horaires des vecteurs   
r 
r ,   

r 
v et   

r 
a  en coordonnées polaires (rappel) 

 

• Vecteur position : 
r = cte

θr =ωt

 
 
 

  
 

 

• Vecteur vitesse : 

v = rω = cte

θv = θr +
π

2
=ωt +

π

2

 

 
 

 
 

 

 

• Vecteur accélération : 
a =

v2

r
= rω

2
= cte

θa =θr + π = ωt + π

 

 
 

 
 

 

 

 

Horaires des vecteurs   
r 
r ,   

r 
v et   

r 
a  en coordonnées cartésiennes 

 

• Rappel de quelques relations trigonométriques utiles 

 
cos(x + π / 2) = − sin(x)

sin(x + π / 2) = cos(x)

cos(x + π ) = −cos(x)

sin(x + π ) = −sin(x)

 

 

 

• Vecteur position 

 
x = rcos(θ

r
)

= rcos(ωt)
 

 

 
y = rsin(θ

r
)

= rsin(ωt)
 

 

  

r 
r =

x

y

 

 
  
 

 
  =

rcos(ωt)

rsin(ωt)

 

 
  

 

 
   
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• Vecteur vitesse 

 
vx = v cos(θv)

= v cos(θ r + π /2)

= −v sin(θr )

= −v sin(ωt)

= −rω sin(ωt)

 

 

 
vy = v sin(θv)

= v sin(θr + π /2)

= v cos(θr )

= v cos(ωt)

= rω cos(ωt)

 

 

  

r 
v =

vx

vy

 

 
  

 

 
  =

−rω sin(ωt)

rω cos(ωt)

 

 
  

 

 
   

 

 

• Vecteur accélération 

 
ax = acos(θa )

= acos(θr + π )

= −acos(θr )

= −acos(ωt)

= −
v2

r
cos(ωt)

= −rω
2 cos(ωt)

 

 

 
ay = asin(θa )

= asin(θr + π )

= −asin(θr )

= −asin(ωt)

= −
v2

r
sin(ωt)

= −rω
2 sin(ωt)

 

 

 

  

r 
a =

ax

ay

 

 
  

 

 
  =

−rω
2 cos(ωt)

−rω
2 sin(ωt)

 

 
  

 

 
   


