
entre 0 et 1s :

→ 𝒗 constante

→ mvt uniforme et dans le sens de l’axe (𝑶𝒙) car 𝑥 ↗ (ou K > 0)  

entre 1s et 1,5s :

→ 𝑲 constante

→ 𝑲 ↘ → 𝒗 ↘ → mvt ralenti et dans le sens de (𝑶𝒙) car 𝑥 ↗ (K > 0) )  

𝑣𝑥(𝑡1) =
𝑑𝑥

𝑑𝑡
(𝑡1) = 𝑲 coefficient directeur de la tangente de la courbe à 𝑡1 → valeur de vitesse : 𝑣 = 𝑣𝑥 = 𝑲

(toujours positive !)

→ mvt accéléré et dans le sens opposé à (𝑂𝑥) car 𝑥 ↘ (ou K < 0)  entre 1,5s et 2,5s : → 𝑲 ↗ → 𝒗↗

→ mvt uniforme et dans le sens opposé à (𝑂𝑥) car 𝑥 ↘ (ou K < 0)  à partir de 2,5s : → 𝑲 constante

→ 𝒗 constante

1,5 2,5



𝑣𝑥(𝑡1) =
𝑑𝑥

𝑑𝑡
(𝑡1) = 𝑲 coefficient directeur de la tangente de la courbe à 𝑡1 → valeur de vitesse : 𝑣 = 𝑣𝑥 = 𝑲

(toujours positive !)

T

𝑣 0,5 𝑠 = 𝑲(𝟎, 𝟓𝒔)

●
A

●
B

=
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴
=

50 − 20

1,5 − 0

0,5

= 20 𝑚. 𝑠−1

1,5

T

𝑣 1,5 𝑠 = 𝑲(𝟏, 𝟓𝒔) = 0 𝑚. 𝑠−1 car T horizontale !

3,5

T

●
A

●
B

𝑣 3,5 𝑠 = 𝑲(𝟑, 𝟓𝒔) =
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴
=

30 − 40

4,0 − 2,5
= 6,7 𝑚. 𝑠−1= −6,7



1,5

entre 0 et 1,5min : → mvt uniformément accéléré

entre 1,5min et 4min :
→ 𝑲 > 𝟎 → 𝒂𝒙 > 𝟎

→ mvt accéléré

𝑎𝑥(𝑡1) =
𝑑𝑣𝑥

𝑑𝑡
(𝑡1)

= 𝑲 : coefficient directeur de la 
tangente de la courbe à 𝑡1

→ mvt uniforme (vitesse constante)à partir de 4min : → 𝑲 = 𝟎 → 𝒂𝒙 = 𝟎

et 𝒗𝒙 > 𝟎

→ 𝑲 constante → 𝑎𝑥 constante 



1,5

𝑎𝑥(𝑡1) =
𝑑𝑣𝑥

𝑑𝑡
(𝑡1) = 𝑲 coefficient directeur de la tangente de la courbe à 𝑡1 → valeur de l’accélération: 𝑎 = 𝑎𝑥 = 𝑲

(toujours positive !)

T

𝑎 1𝑚𝑖𝑛 = 𝑲(1𝑚𝑖𝑛)

●
A

B

=
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴
=

300 − 0

2,5 − 0

1

= 120 𝑘𝑚. ℎ−1 . 𝑚𝑖𝑛−1

●

: le train gagne de la vitesse 
à raison de 120 km/h 
chaque minute

T

𝑎 2𝑚𝑖𝑛 = 𝑲(2𝑚𝑖𝑛)

●A

B

=
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴
=

290 − 130

3,5 − 0

2

= 46 𝑘𝑚. ℎ−1 . 𝑚𝑖𝑛−1

●

: le train gagne de la vitesse 
à raison de 46 km/h par 
minute à cet instant



𝑎𝑥(𝑡1) =
𝑑𝑣𝑥

𝑑𝑡
(𝑡1)

= 𝑲 : coefficient directeur de la 
tangente de la courbe à 𝑡1

𝒂𝒙 > 𝟎

accéléré

𝒗𝒙 > 𝟎

𝒂𝒙 = 𝟎
𝒗𝒙 cste

unifome

𝒂𝒙 < 𝟎

ralenti

𝒗𝒙 > 𝟎

𝑎𝑥 ❶ = 𝑲(❶) =
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴
=

15 − 0

4 − 0
= 3,8 𝑚. 𝑠−1 . 𝑠−1 = 3,8 𝑚. 𝑠−2

𝑎𝑥 ❷ = 𝑲(❷) = 0 𝑚. 𝑠−2

𝑎𝑥 ❸ = 𝑲(❸) =
𝑦𝐵 − 𝑦𝐴

𝑥𝐵 − 𝑥𝐴

=
0 − 15

16 − 10
= −2,5 𝑚. 𝑠−2

❶ ❷ ❸

A●

B● A●

B
●



𝒂𝒙 = 𝟎𝒗𝒙 cste❶
❷
❸ ❶

❶

❶

𝒗𝒙 =
𝒅𝒙

𝒅𝒕
→ 𝒙 est une primitive de 𝒗𝒙

la primitive d’une constante 𝑓 𝑡 = 𝐴

est une affine : F t = 𝐴𝑡 + 𝐶2

𝒗𝒙 ↗ 𝒂𝒙 cste

❷

❷

𝒂𝒙 =
𝒅𝒗𝒙

𝒅𝒕
→ 𝒗𝒙 est une primitive de 𝒂𝒙

la primitive d’une affine 𝑓 𝑡 = 𝐴𝑡 + 𝐵

est un polynôme du 2nde degré :

F t =
𝐴

2
𝑡2 + 𝐵𝑡 + 𝐶3

❷

𝒗𝒙 ↘ 𝒂𝒙 cste

❸

❸

❸



𝒗𝒙 =
𝒅𝒙

𝒅𝒕
= 4,9 × 2 × 𝑡 + 8,1 𝒗𝒙(𝒕) = 𝟗, 𝟖 × 𝒕 + 𝟖, 𝟏

𝑣0𝑥 = 𝑣𝑥(t = 0) = 8,1 → valeur de vitesse : 𝑣0 = 𝑣0𝑥

(toujours positive !)
𝒗𝟎 = 𝟖, 𝟏 𝒎. 𝒔−𝟏

1.

2.

𝒂𝒙 =
𝒅𝒗𝒙

𝒅𝒕
= 9,8 → valeur de l’accélération := cste

(toujours positive !)

𝑎 = 𝑎𝑥 𝒂 = 𝟗, 𝟖 𝒎. 𝒔−𝟐

Ԧ𝑣0

Ԧ𝑣

Ԧ𝑎

𝐺 𝑣𝑥 𝑡 > 0 ∀𝑡

𝑎𝑥 = 9,8 > 0
accéléré

𝑎𝑥 = cste → uniformément accéléré



O  •  

𝑥

𝐺0 •  𝑥0 = +1,1 𝑚

Ԧ𝑣0

Ԧ𝑎0𝑎𝑥(𝑡) = −𝒂𝟎

or 𝑎𝑥 =
𝑑𝑣𝑥

𝑑𝑡
→ 𝑣𝑥 est une primitive de 𝑎𝑥

𝑎𝑥 = −𝑎0 𝑣𝑥 = −𝑎0𝑡 +𝑪𝟏

on primitive 

une constante

+ cste ! 

𝑣0𝑥 = = +𝑣0−𝑎0 × 0 + 𝑪𝟏

→ 𝑪𝟏 = +𝒗𝟎

→ 𝒗𝒙 = −𝒂𝟎𝒕 + 𝒗𝟎

identification de 𝑪𝟏 aux conditions initiales :

or 𝑣𝑥 =
𝑑𝑥

𝑑𝑡
→ 𝑥 est une primitive de 𝑣𝑥

𝑥 = −
𝑎0

2
𝑡2 +𝑣0𝑡 +𝑪𝟐

+ cste ! 
𝑥0 = −

𝑎0

2
× 02 +𝑣0 × 0 + 𝑪𝟐

→ 𝑪𝟐 = +𝒙𝟎

→ 𝒙 = −
𝒂𝟎

𝟐
𝒕𝟐 + 𝒗𝟎𝒕 + 𝒙𝟎

on primitive 

une affine
𝑣𝑥 = −𝑎0𝑡 + 𝑣0

identification de 𝑪𝟐 aux conditions initiales :

équation horaire de vitesse

équation horaire de position

1.



O  •  

𝑥

𝐺0 •  𝑥0 = +1,1 𝑚

Ԧ𝑣0

Ԧ𝑎0𝒗𝒙 = −𝒂𝟎𝒕 + 𝒗𝟎 𝒙 = −
𝒂𝟎

𝟐
𝒕𝟐 + 𝒗𝟎𝒕 + 𝒙𝟎

2.

𝒕

𝒗𝒙

+𝒗𝟎 −

𝟎

𝑎𝑥 < 0

𝑣𝑥 > 0 𝑣𝑥 < 0

𝑎𝑥 < 0

→ unif. ralenti → unif. accéléré

→ le point 𝑮
monte en 
ralentissant

→ le point 𝑮
retombe en 
accélérant

le point 𝑮
s’immobilise

à cet instant : hauteur maximale !

𝒕𝑺 : instant d’immobilisation

𝑣𝑥(𝑡𝑆) = 0 = −𝑎0𝑡𝑆 + 𝑣0 → 𝒕𝑺=
𝒗𝟎

𝒂𝟎

on remplace dans 𝑥 pour avoir la hauteur maximale 𝑯 :

𝑯 = 𝑥(0,50 𝑠) = −
10

2
0,50 2 + 5,0 × 0,50 + 1,1

=
5,0

10
= 0,50 𝑠

= 𝟐, 𝟑 𝒎



O  •  

𝑥

𝐺0 •  𝑥0 = +1,1 𝑚

Ԧ𝑣0

Ԧ𝑎0𝒗𝒙 = −𝒂𝟎𝒕 + 𝒗𝟎 𝒙 = −
𝒂𝟎

𝟐
𝒕𝟐 + 𝒗𝟎𝒕 + 𝒙𝟎

3.

→ 0 = −
𝑎0

2
𝜏2 + 𝑣0𝜏 + 𝑥0à t = 𝜏 : 𝑥 = 0

avec ∆ = 𝑏2 − 4𝑎𝑐

𝜏1 =
−5,0 + 47

−10
𝜏2 =

−5,0 − 47

−10

pas de sens physique 𝝉 = 𝟏, 𝟐 𝒔

𝜏 =
−𝑏 ± ∆

2𝑎
= 5,02 − 4 × −5,0 × 1,1 = 47

→ polynôme du 2nde degré à résoudre :   𝒂 𝜏2 + 𝒃𝜏 + 𝒄 = 𝟎

solutions de la forme :

= −0,19 s = 1,2 𝑠

𝒂 = −
𝑎0

2
= −

10

2
= −5,0 𝒃 = 𝑣0 = 5,0 𝒄 = 𝑥0 = 1,1



Ԧ𝑣0

Ԧ𝑎0
mouvementԦ𝑣

→ uniformément ralenti
1.

2. 𝑎𝑥(𝑡) = −𝒂𝟎

or 𝑎𝑥 =
𝑑𝑣𝑥

𝑑𝑡
→ 𝑣𝑥 est une primitive de 𝑎𝑥

𝑎𝑥 = −𝑎0 𝑣𝑥 = −𝑎0𝑡 +𝑪𝟏

on primitive 

une constante

+ cste ! 

𝑣0𝑥 = = +𝒗𝟎−𝑎0 × 0 + 𝑪𝟏

→ 𝑪𝟏 = +𝒗𝟎

→ 𝒗𝒙 = −𝒂𝟎𝒕 + 𝒗𝟎

identification de 𝑪𝟏 aux conditions initiales :

or 𝑣𝑥 =
𝑑𝑥

𝑑𝑡
→ 𝑥 est une primitive de 𝑣𝑥

𝑥 = −
𝑎0

2
𝑡2 +𝑣0𝑡 +𝑪𝟐

+ cste ! 
𝑥0 = −

𝑎0

2
× 02 +𝑣0 × 0 + 𝑪𝟐

→ 𝑪𝟐 = +𝒙𝟎

→ 𝒙 = −
𝒂𝟎

𝟐
𝒕𝟐 + 𝒗𝟎𝒕

on primitive 

une affine
𝑣𝑥 = −𝑎0𝑡 + 𝑣0

identification de 𝑪𝟐 aux conditions initiales :

équation horaire de vitesse

équation horaire de position

= 𝟎



Ԧ𝑣0

Ԧ𝑎0
mouvementԦ𝑣

→ uniformément ralenti
1.

3. 𝒗𝒙 = −𝒂𝟎𝒕 + 𝒗𝟎 𝒙 = −
𝒂𝟎

𝟐
𝒕𝟐 + 𝒗𝟎𝒕

Arrêt du skieur ⇔

𝑫 =

⇔   0 = −𝑎0𝑡𝑨 + 𝑣0 ⇔  𝑡𝑨 =
𝑣0

𝑎0
=

1,50

0,10
= 𝟏𝟓 𝒔

4. 𝑫istance d’arrêt  : +𝑥(15 𝑠) = −
0,10

2
15 2 + 1,50 × 15

= 𝟏𝟐 𝒎

= −11 + 23


