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| - APPLICATIONS — CINEMATIQUE GRAPHIQUE

A. Mouvements particuliers:
1. Mouvement de translation de S1/R0O
— —_—
si Q,, =0 alors le mouvement de S1/R0O est mouvement de translation

1/0

(]

Viayo)

Tous les points de S1 ont la méme vitesse (et méme accélération) dans le mouvement de
S1/RO.

- — —

Visyo) = Viayo) + 1o A AB

9 —_
Q,, =0
- —

Vieyo) = V(ayo)

2. Mouvement de Rotation autour d'un axe fixe (A) de S1/R0O
-~

S'il existe un axe (A) tel que quelque tous les points P € (A) ont une vitesse  Vpy0,) =0,
alors le mouvement est de S1/R0 est une rotation.

— — —

Vieyo) = Vieyo) + 10 A PB

si P e (A)alors Vi, =0

- —

Viewo) = Qo A PB
Pour déterminer (A) il suffit de connaitre deux points de vitesse nulle.
3. Mouvement hélicoidal
Si I'axe (A) du torseur distributeur des vitesses garde une direction constante dans le temps, le
mouvement de S1/R0 est un mouvement hélicoidal.

B. Mouvement plan sur plan:

1. Définition

PN > Le mouvement d'un solide S1 par rapport & un
solide SO est appelé mouvement plan lorsque
un plan fictif ou réel de S1 reste constamment
confondu avec un plan fictif ou réel de SO.

Le solide S1 est lié au repere R1, le solide SO
au repére RO.

Le solide S1 posséde 3 degreés de libertés
(possibilité de mouvement) par rapport au
solide SO.

*2 Translations dans le plan de glissement;
*1 Rotation autour de I'axe perpendiculaire au
plan de glissement.
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wh 2 La position de S1 par rapport a SO est donc
% définie par trois parametres:
* A B
Y - X xet yles coordoimeei de Q1 dans RO;
T 0 angle entre (O%,,0%,).
o — Le torseur distributeur des vitesses de S1/S0
/ s'ecrit
%=1z =
&= Q,
0 % NS]/O}le — ’
g, LVieu/0)] o
%
Q) :%dzo =0'e 17,
avec t
- dx - dy - y e, v
Viqu/o) :E”o +E' Jo=Xelh+tye],
a) Remarque

—

L'automoment (produit scalaire de Q,,, et \Z)Qn/o))est nul, Q,, 0\7(>Q]1/0) =0.

2. Centre instantané de rotation.

a) Définition
Le Centre Instantané de Rotation (C.I.R) est le point de vitesse nulle dans le mouvement du
plan P1 (lie & S1) par rapport au plan PO (lié a SO) situé dans le plan PO.
Le C.1.R est I'intersection de I'axe central (A) du torseur distributeur des vitesses avec le plan
de glissement.

b) Détermination graphique du C.I.R

Soient A et B deux points € P1 (lié a S1) dont on connait la vitesse dans leur mouvement par
rapport a PO.
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_>

V(B 1/0)

—=
V(A 1/0)

Nous connaissons la relation d’équiprojectivité du champ des vecteurs vitesses d'un solide.

— —

AB *Vo) = AB ®Viayo)
Tragons la droite L a V() passant par A

Tragons la droite L a V(g passant par B.

Les deux droites se coupent en I. Le point | est le C.1.R
verifions:
appliquons I'équiprojectivité au segment Al et au segment Bl

Al Vi) = Al V0 =0
Bl ®Viyo) = Bl ®Vgy =0
par construction ces deux égalités sont nulles.

La projection de V() sur deux directions différentes (Al et Bl) étant nulle, on a donc

—

V(|1/o) =0.
| est bien le C.1.R dans le mouvement de P1/PO.

c) Détermination analytique.
soient:
OM =ai,+b.], . — . ) ) o
g déo - Vimes,/ry) = 4 oM (MeS;/Ry) :%-io"‘@-jo =aliy +b". ],
Ql/o =—0K, ona dt dt dt
dt 0
O =Xi+Yj, M =0M-o0l = IM =(a-X)i+(@-Y)j

E— > R

Nous avons la relation du champ des Vitesses: V(o) = Vo) + 230 A M
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Vawo) = a0, +0"J, + 'K, A (X —a)i, + (Y —b).J, )

Vo) = ', +b'.J, + (X —a) ], ~0'(Y ~b)F,

Voo = (@ ~0Y b)), + (b +0"(X - a))

Si l estle C.I.R alors v(,ljo) =(a'-0'(Y =b))iy + (b’ +6'(X —a)).j, =0 onadonc

= '
b+ (X -a)=0"" |y _, 0
9(
3. Base, roulante.
a) Définitions

A un instant donné, tous les points du solide (S1) semble tourner autour du C.I.R mais au
cours du temps le point | n‘'occupe pas toujours la méme position. Il décrit une trajectoire dans
RO mais aussi dans (S1)

BASE du mouvement: C'est la trajectoire du C.I.R dans le repére RO;
ROULANTE : C'est la trajectoire du C.I.R dans le repeére lié au solide S1.
b) Propriétés
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yO)

=
)
X0
P1: base et roulante sont deux courbes qui roulent sans glisser lI'une sur l'autre au point de
contact I.
— — -

V(lgrl/bo) = V(|€bo/R0) _V(Ierl/Rl)
P2: la base et la roulante ont méme tangente en | et les espaces parcourus pendant le temps dt
sont les mémes/
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