Introduction

La cinématique d'un solide en mouvement possede des
particularités qui permettent une étude simplifiée du
mouvement global sans avoir a eétudier chaque point
individuellement. L'objectif de ce cours est de mettre en
evidence ces particularites.
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On s’intéresse ici au mouvement de rotation du vilebrequin 1
autour de I'axe (O,Xx) par rapport au bati 0.
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2. Mouvements eélementaires

Mouvement de rotation autour d’'un axe fixe
mm) Axe instantané de rotation : axe (O, X)
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2. Mouvements élementaires

Mouvement de translation
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2. Mouvements elementaires

Mouvement de translation
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4. Torseur cinematique

Pour caractériser de maniere condensée le champ des
vecteurs vitesse d'un solide en mouvement par rapport a un
repere R, on utilise un outil mathematique appelé torseur
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4. Torseur cinématique

Torseurs particuliers
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Pour aborder une eétude cinématique, on s’intéresse
systematiquement a la nature du mouvement des solides et
on constate souvent que ce mouvement peut étre complexe.
Pour calculer un vecteur vitesse, il peut donc étre judicieux de
decomposer ce mouvement complexe en plusieurs
mouvement simples : c'est la composition de mouvement.



Composition de mouvement

Systéme réel 4% Modéle




1. Composition des vecteurs vitesse

. Objectif : Ve 5z




1. Composition des vecteurs vitesse

Champ des vecteurs vitesse




1. Composition des vecteurs vitesse

Rotation autour de I'axe (O1,z)
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1. Composition des vecteurs vitesse

Rotation autour de I'axe (O, 2)
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Rotation autour de I'axe (O, z)
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1. Composition des vecteurs vitesse
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Composition des vecteurs vitesse
instantaneée de rotation
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Comme obtenir I'expression de

I'acceleration relative grace a la Formule de
Poisson

En généralisant ce qu'on a vu avec la vitesse, s1 on a un vecteur
u=u' e = u=u e +u' e =u' e +tonu,
comme on a vu pour la vitesse. Alors u est la dérivée absolue,
u, =u'.e'
est la dérivée relative et
u=u,+tmoAu
est la formule de Poisson. 11 est évident que

V=I,p.



Le vecteur
A=V=r=p

s'appelle accélération absolue du pomt p : l'accélération absolue s'obtient donc par double
deérivation temporelle de la position du point dans le repere fixe 2 Par la premiere lo1 de la

cmeématique on a donc a+o AV dérivée relative
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(9/\1"'=(oA(f'R+mAr')=m/\v'—i—m/\(m/\r')

finalement on a la deuxieme loi de la cinématique :

a=a_ +a‘+cb/\r‘+c0/\(0)/\r‘)+ 20NV
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