Un solide est dit en mouvement plan par rapport a u
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n solide ou repére de référence si tous les points

parallele au repére de référence.

PROPRIZTES DES WOUYENENTS PLANS

CINEMATIQUE DU SOLIDE

AN

du solide se déplacent dans un plan

EQUIPROJECTIVITE

Les projections orthogonale des vecteurs vitesses des points d’un solide sont toutes égales a un instant donné.

V(aosio) - AB =V gposio) . AB

e R
Repérer les points coincidents (centres de liaisons )

afin de connaitre les directions des vecteurs
\_ vitesses. Les tracer. V B3/0 = V B2/0 et V A2/0 = V A1/0 )

(Appliquer le théoréme de I'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 pointH ;. /

* Reporter dans le méme sens la longueur projetée \
(BH1) a partir de I'autre point = Obtention du pointH »
e Remonter la projection (AH:) orthogonalement
jusqu'a croiser la direction du vecteur inconnu. .
e Tracer et mesurer le vecteur vitesse obtenu. V a0

\

/.

roite AB

; . . —>
A~ direction de V a1

. . —_—>
direction de V gz

e

.-
—

figures a I'échelle
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CINEMATIQUE DU SOLIDE

Centre Instantané de Rotation

Pour tout solide en mouvement plan, il existe un point | appelé C.I.R. , tel que la vitesse de ce point soit nulle a lI'instant t considéré :
_— —

Vaosio) = 0 (Le C.I.R se trouve a l'intersection des perpendiculaires aux vecteurs vitesses)

figures a I'échelle

ﬁ'\’epérer les points coincidents (centres de liaisons )\ ~L'f
afin de connaitre les directions des vecteurs

vitesses. Les tracer. V gz0 =V gopo €tV a0 =V a0 | S~ direction devAl,oE
! $
1

o -
direction de V g3

Tracer les perpendiculaires aux directions des
vecteurs vitesses. Le C.I.LR (I,) se trouve a
l'intersection.
k =Le solide 2 est en rotation de centre I, /

Gacer le triangle de distribution des vitesses (pa rtarD
du CIR et passant par I'extrémité du vecteur connu)
traduction graphique de larelaton V= @R

Construire le point A’, image du Qo'!nt A sur le ray on
porteur et tracer le vecteur V. a20 image de V azpo

k perpendiculairement au rayon porteur /

( )

—>
Replacer le vecteur V x50 a son point d’application

g
\_ VA >
5 v = N
; A'2/0 :
Remarque 1 : Pour un mouvement de rotation, le C.I.R. est confondu avec le S b, .
tre de rotati = : S ULV azolF Gy - A
fe” re't'e rota 'On,t e du C.LR. vari dut 8 Triangle de distribution
Remarque 2 : La position géométrique du C.I.R. varie au cours du temps.
P g d ’ £ des vitesses (V= WR) — —

Remarque 3 : A l'instant t, on peut dire que le mouvement du solide 2 est une

rotation autour du point I,, sauf dans le cas d’une translation pure. HV g2r0l = o - 1B
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