
CINEMATIQUE DU SOLIDE 

Fiche de synthèse  A.BAZIN 

Fiche de synthèse – Mouvement plan 
 

Un solide est dit en mouvement plan par rapport à u n solide ou repère de référence si tous les points du solide se déplacent dans un plan 
parallèle au repère de référence.  

Propriétés des mouvements plans 
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Les projections orthogonale des vecteurs vitesses des points d’un solide sont toutes égales à un instant donné. 
V(A∈∈∈∈S/0) . AB = V (B∈∈∈∈S/0) . AB 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Repérer les points coïncidents (centres de liaisons ) 
afin de connaître les directions des vecteurs 

vitesses. Les tracer. V B3/0 = V B2/0 et V A2/0 = V A1/0 
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Appliquer le théorème de l’équiprojectivité sur le 
solide en mouvement plan (2) 

 
•••• Prolonger la droite joignant les deux points 

appartenant au solide en mouvement plan.  (AB) 
•••• Projeter orthogonalement le vecteur vitesse connu 

sur cette droite ⇒⇒⇒⇒ Obtention du point H 1.  

•••• Reporter dans le même sens la longueur projetée  
(BH1) à partir de l’autre point ⇒⇒⇒⇒ Obtention du point H 2 

•••• Remonter la projection (AH2) orthogonalement 
jusqu'à croiser la direction du vecteur inconnu.  

•••• Tracer et mesurer le vecteur vitesse obtenu.  V A1/0 
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CCCC e n t r e     IIII n s t a n t a n é         d e   Rd e   Rd e   Rd e   R o t a t i o n  
Pour tout solide en mouvement plan, il existe un point I appelé C.I.R. , tel que la vitesse de ce point soit nulle à l’instant t considéré : 

 V(I∈∈∈∈S/0) = 0  (Le C.I.R se trouve à l’intersection des perpendiculaires aux vecteurs vitesses) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Remarque 1 : Pour un mouvement de rotation, le C.I.R. est confondu avec le   
                     centre de rotation 
Remarque 2 : La position géométrique du C.I.R. varie au cours du temps.  
Remarque 3 : A l’instant t, on peut dire que le mouvement du solide 2 est une   
                     rotation autour du point I2, sauf dans le cas d’une translation pure. 

 

 

Repérer les points coïncidents (centres de liaisons ) 
afin de connaître les directions des vecteurs 

vitesses. Les tracer. V B3/0 = V B2/0 et V A2/0 = V A1/0 
 

Tracer les perpendiculaires aux directions des 
vecteurs vitesses. Le C.I.R (I2) se trouve à 

l’intersection. 
⇒⇒⇒⇒LLee  ssooll iiddee  22  eesstt   eenn  rroottaatt iioonn  ddee  cceennttrree  II22 

Tracer le triangle de distribution des vitesses (pa rtant 
du CIR et passant par l’extrémité du vecteur connu) , 

traduction graphique de la relation V = ωωωω.R 
 

Construire le point A’, image du point A sur le ray on 
porteur et tracer le vecteur V A’2/0 image de V A2/0 

perpendiculairement au rayon porteur  

Replacer le vecteur V A2/0 à son point d’application 
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V A2/0= ω2/0 . I2A 

V B2/0= ω2/0 . I2B 

figures à l’échelle 


