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1 Cinématique du point

1.1 Position, vitesse, accélération

. 0—1\4) : position d’un point M dans R (O est fixe dans R),

_><dm

° VM/R = 7 ) : vitesse d’un point M par rapport & R,

* T =|{—y i

- (), (%

> : accélération d’un point M par rapport a R.

1.2 Deérivation vectorielle

da du N
Formule de Bour : | [ — = | — +Qp /R AT
dt Ry dt Ry 2/4%1

Penser a la méthode de dérivation vectorielle sur les figures planes!

2 Cinématique du solide

2.1 Torseur cinématique

Q—> wg/l Vﬁ,z/l
{%52/51}]\4 = { _ /%, }_ wg/l VJ\Z’/I[,Q/1
M VMESQ/Sl wz z
M 2/1 YMp2/1 ),
Avec :

s
e () S/ vecteur vitesse de rotation de Sy par rapport & Sy

-
® Vires,/s, ¢ vecteur vitesse (« linéaire ») du point M appartenant a So par rapport a Sj.
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2.2 Champ des vecteurs vitesses d’un point d’un solide

—
Formule de Varignon : VA, B € Sy 1| Vpeg,/s, = Vaes,/s, + §Z A QSQ/SI

Attention : Le champ des accélérations n’est pas équiprojectif!

3 Composition des mouvements

3.1 Composition des torseurs cinématiques, des vitesses et des vitesses de rotation

\

Q =0 +Q
{%SQ/SO}M = {7/52/51}M+{7/S1/50}M == { S2/So S2/51 S1/50
Vires,yso = Viess sy + Viress /s,

3.2 Vitesse de glissement en un point / entre 2 solides S| et S,

\

Vitesse de glissement : Vieg, s, = Vies,/r, — Vies,/ro

On dira que Sy roule sans glisser sur Sy en I si: | Vieg,/5, = 0

4 Mouvements particuliers

Mouvement de translation rectiligne : Mouvement de rotation :
e MRUYV : Mouvement rectiligne uniformé- e MCUYV : Mouvement circulaire unifor-
ment varié : a = cste mément varié : 0 = cste
a(t) = & = a = cste 0 = cste
v(t) = & = a(t — to) + vo 0=06(t—to) + o
z(t) =z = Sa(t — to)* + vo(t — to) + o 0 = 30(t — to)* + bo(t — to) + 6o
¢ MRU : Mouvement rectiligne uniforme : e MCU : Mouvement circulaire uniforme :
a= =0
v(t) =2 = vy 0 = 0y
z(t) =z = vo(t — to) + o 0 = 0o (t — to) + o

Penser a la méthode graphique d’intégration! (ex : le chemin parcouru entre ¢; et to est égal a laire
sous la courbe de v(t) entre t; et t3).

5 Cinématique graphique

3 méthodes : équiprojectivité, CIR et composition des vitesses. On pourra aussi utiliser la pro-
priété des 3 CIR alignés dans le cas d’'un mouvement plan sur plan.
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