MOUVEMENTS UNIFORMES ET VARIES
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C.  Mouvement de rotation uniforme et uniformémen
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VITESSES D'UN POINT p

A. Notion de référentiel
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B. Notion de repére et paramétrages courants
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L - nom et la symbolisatiop
Nous utiliserons trés souvent I'alphabet grec en cinématique. Voici le i
minuscule et en majuscule de chacune des lettres de I'alphabet.

Minuscule | Majuscule | Nom | Minuscule Maf'ls.a"e Nz;"
a A alpha v N '
B B béta E = X
fe} omicron
y r gamma 0 -
s A delta a 1 ~
- E epsilon p P rho
c z |@ta| o | coma
n H éta < T wau
0 ) théta 5 Y upsilon
1 I ioia (0] S B
K K kappa 4 X i
% A |fambda| ¥ psi
u M mu ® () oméga
C. Mouvement de Translation rectiligne
Pour notre exemple, on se place dans le cas d'un
mouvement de translation du piston 1 par rapport au
corps 0. - e T
A yo B [ 2 )
Base Galiléenne : B, X0, ¥4, Zg) I x-o _.A >
. . r—mnd - 1 1
Vecteur rotation : 21=0 1/
Vitesse de translation de A : Vaero = v.%g 2/ 77,7,

v" Ecriture du torseur cinématique :
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¥ Formule du transport pour trouver Vg, , et Veeiso

Vee1/0 = Vaerso +m/\ﬂ1/o =v.X+BAAND =v.%; = Viei/o

Veerso = Vie1/o +5f/\!)1/0 =0.X+CAAND = v.Xg = Vaerjo



D. Mou i
vement de rotation autour d’un point fixe
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Base Galiléenne : B,(x;,¥5.75)
Base mobile : B, (x7,y7.77)

Avec z; =z;

Vecteur rotation : 12,0 = 8.z, = w.Zg
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ne + rotation propre

E. Mouvement de translation rectilig

ace dans le cas du
Pour notre exemple, on se place dd,m [ . vec |
mouvement d’une roue de vélo 1 en liaison PIVEE ’ ?

le cadre 0. 1l y a roulernent sans glissement en I. |

Base Galiléenne : By(xy, Yo, %0) .
Base liée au cadre du vélo Bo(Xg e %) — Translation :
Base mobile liée a la roue : B,(x{,¥1.%1) Yo

Avec zy = z, -

Vecteur rotation : f2,,, = —0.z; - sens de rotation !

Vitesse du centre de |a roue : V,y/0 = v.Xg

v Formule du transport pour trouver Vycy/0, Veer/o €t Vieaso

Vicrjo = Vacryo + BAND, ;g = v.55 = R.% A=0.2, = v.X5 — R.0.57

Veerso = Vacrso + CAN Dy g
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AccéLéRATION D’UN POINT D’UN SOLIDE

&mM#ouvement de Translation rectiligne

pour notre exemple, on se place dans le cas d'un
mouvement de translation du piston 1 par rapport au

corps 0.

Base Galiléenne : By(xg, ¥o.Z0)

Vecteur rotation : 2y, =10

Vitesse de translation de A : V10 = .%o

v Calcul de I'accélération T,e,,o par dérivation :
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La vitesse Vieo €L l'accéléra
Je mouvement est décéléré.

est accéléré ou de sens opposé Si
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B. Mouvement de rotation autour d’un point fixe

’
Pour notre exemple, on se place dans le cas d’'un

Mouvement de rotation d'une barre 1 par rapport au
bati 0.

Base Galiléenne : By (x5, ¥0.25)
Base mobile : B (x1.71.77)
Avec z; = z;

AYo
Vecteur rotation : 2,5 = 6.7 = .7, l o
Vitesse de B : Vpe, o = R. 6.y
v" Calcul de I'accélération Tse1s0 Par dérivation :
T d VBEI/O d Vgel 0 _ dR. 9)’_—‘1
Tpe1/0 = [T = T/ +2y0A Veyyo = dt
B,

o B,

On obtient :

L'accélération TANGENTIELLE : rpe10 =R.6.5;

Elle est dans le sens du mouvement et colinéaire a la
vitesse Vgeq /.

L'accélération NORMALE : Inse1/0 = —R.6%%;

Elle existe dés lors qu’un solide est en mouvement de
rotation. Elle est aussi appelée « accélération
centripete ». C'est elle qui est & I'origine de la « force
centrifuge ».

] +6.77 A R.6.y; =R.0.37 —R.6%%;
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