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CINEMATIQUE DU SOLIDE

1 Cinématique dans 1’espace

1.1 Dérivation dans 2 reperes

av av
— —
— =|— Qr/rANV
dt ar | Tmm
R’ R
1.2 Torseur cinématique
1.2.1 Expression générale
Q Résultant
. S/R ésultante
{Vs/r.at = { ‘—/A s/ } Moment

1.2.2 Cas particuliers

Torseur couple

0
{Vs/pat = =
/ Va,s/r
Torseur a résultante (glisseur)
N
Q
{Vs/rat = { %/R }
1.3 Loi de composition du vecteur vitesse

— — — =
Vasr=Vpsr+tABANQg/r

1.4 Loi de composition du vecteur accélération

—
dQRz/Rl

_ = — — —
a A O M + QRQ/Rl/\(QRz/Rl/\O2M)+AOQ,R2/R1

— — — —
Anrs/ry = Ams/re 2Ry ry AV M Ro +

1.5 Equiprojectivité
/TB).VA75/R = 14—B>-‘_/>B,S/R
1.6 Somme de 2 torseurs

Vs/ri,at = {Vs/rs,at + {VRo/Ry,a}

1.7 Invariant scalaire

— —
I'=Qg/r.V a,s/r ne dépend pas du point d’application.



http ://ptetoile.free.fr/ Cinématique du solide

1.8 Axe central
1.8.1 Définition
— — —
{IeE; QgrAVisr=0}

1.8.2 Détermination analytique

— —
Qs/r ANV as/r
02
QR

— —
Al = +AQg/r
2 Mouvement plan
2.1 Définition
Q
{Vs/rat = { > 5/R }
Va,s/r
— —
Si Qg/p L (m) un plan fixe et A 4 g/r € 7 alors le mouvement de S/R est plan.
2.2 Centre Instantané de Rotation (C.I.R)
— —
C’est le point I tel que V ;g = 0
— —
Qs/r\NVo,s/r

—
Q%/r

0e(rnS)= Of=

2.3 Théoreme des 3 plans mobiles

Si 3 solides S7, Sa et S3 ont un mouvement plan les uns par rapport aux autres alors les 3 CIR I15, 23 et I3 sont
alignés, et :

Tinlyj _ Ljilie _ Ikjlji

Wij Wik Wi

2.4 Base et Roulante
Base Lieu de I dans le repere fixe R.

Roulante Lieu de I dans le repedre mobile S.

La base et la roulante sont 2 courbes qui roulent sans glisser 1’une sur 'autre.

Détermination algébrique
— —
Qs/rANVo,s/r

—
Qn

—
Roulante : Og € S, Ogl =

’. = .
= Equation paramétrée en fonction de © avec Q g/p = 07

— —
Qs/rANVo.s/r
—

2k

_ s —  ——
Base: Or € R, Ogrl =0grOgs+ Ogl =0grOg +

= Equation paramétrée de I.
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3 Solides en contact

Soient 2 solides S7 et S en contact ponctuel en P, (7) le plan tangent & S; et Sy en P.

Q
{VS1/52,P} = { — 51/52 }

VP’S1/5'2

— — —
avec Vpg, /s, = Vps, /R =V ps,/r €(T)

4 Roulement sans glissement
— —
Si Vg, /s, = 0, ondit que S; roule sans glisser sur Se en P.

Soit 7’ la normale & (7)
— —
On définit les vecteurs de rotation de roulement €, g,/s, et de pivotement €, g, /g, :
— — —
¢ 21)’32/51 + Q_T),52/51 = QS2/S1
* Qysuys = (Qsyys,- 1)
— —

—

e Qg5 =T A(Qg,s AT)

Si 2 solides roulent sans glisser suivant une zone de contact (Z)
— —
VI e (Z) V1,8,/8, = 0 = la zone de contact est une droite.



