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1 Cinématique du point

1.1 Position, vitesse, accélération

« OM : position d’un point M dans R (O est fixe dans R),

— dOM . , . .
e Viy/r = T : vitesse d’un point M par rapport & R,
F _ dVam/r | 20 . sccslération d . .
e I'yyr = 7 pre : accélération d’'un point par rapport a R.
R R

1.2 Dérivation vectorielle

%
Formule de Bour : [d U ] = {
R1

I dﬁ} S
dt s

W +QR2/R1/\7

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

2 Cinématique du solide

2.1 Torseur cinématique

Q—> w%/l VAaff,z/l
{V } _ S2/51 _ WY VY
S2/S1 5 0 V—> 2/1  “M,2/1
M MeS2/S51 W z
M 2/1 Ymz2/n ),
Avec :

e () S3/8) vecteur vitesse de rotation de So par rapport a S1

® Vises,/s : vecteur vitesse (« linéaire ») du point M appartenant a Sy par rapport a Si.

2.2 Champ des vecteurs vitesses d’un point d’un solide

Formule de Varignon : VA, B € Sy 1 Vpeg,/s, = Vaes,/s, + ﬂ A 952/51

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

Cinématique

Formulaire

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

(Vsa/sotar = V281 b ag + V51780 f as

@{Q

5750 = Ls,75 T Lsy75,
Viress/so = Viesy sy + Vares, /s,

Q

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

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

On dira que S roule sans glisser sur S7 en [ si :

—
‘/}652/51 = 0

—

4 Mouvements particuliers

Mouvement de translation rectiligne :
¢ MRUYV : Mouvement rectiligne uniformé-
ment varié : a = cste

a(t) = & = a = cste
v(t) =& = a(t —ty) + vo
z(t) =z = Sa(t —t9)? + vo(t — to) + 2o
e MRU : Mouvement rectiligne uniforme :
a=20
at) =2=0
v(t) =2 = v
z(t) =2 = vo(t — to) + zo

Penser a la méthode graphique d’intégration! (e

sous la courbe de v(t) entre t; et t3).
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Mouvement de rotation :
e MCUYV : Mouvement circulaire unifor-
mément varié : 0 = cste

é = cste

0=0(t —to) + 6o

0 =10(t —to)? +0o(t — to) + 6o

° MCU : Mouvement circulaire uniforme :
6=0

6=0
6 = 6,
0 = 6y(t — to) + 0o

x : le chemin parcouru entre t; et t9 est égal a ’aire
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