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Exemple 2 :

Paramétrage de I’étude d’un voyageur marchant dans un wagon en mouvement par rapport au sol :

Le sol est nommé 0, on lui adjoint un repére absolu R,(0,X,, Yo, Zo)

Le wagon est nommé 1,on lui adjoint un repere relatif R,(0,x1,y1,2;)
Le voyageur est nommé 2,on lui adjoint un repére relatif R,(0,X5,Y5,2,)

Mvt 1/0 : mouvement absolu

@l Mvt 2/0 : mouvement absolu

E Mvt 2/1 : mouvement relatif
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1.4. La trajectoire d’un point du solide

La trajectoire d’un point M appartenant a un solide (1) en mouvement par rapport a un solide de référence (0) est
la courbe géométrique décrite au cours du temps par les positions successives occupées par ce point dans le
repere Ro, elle est notée : T .

La trajectoire d’un point est donc une entité géométrique (droite, cercle, courbe, ...).

Exemple : Trajectoire de plusieurs points d’un vélo (}) et de sa
roue ¢}) dans son mouvement de translation rectiligne par
rapport au sol (0).

1 .5. Monvements nlans et traiectoires




1.5. Mouvements plans et trajectoires

Dans un plan, on peut lister 3 types de mouvements
d’un solide par rapport a un repére absolu :
e Le mouvement de translation :
o Rectiligne (suivant une droite).
o Curviligne (suivant une courbe) :
*  Circulaire.
*  Quelconque.
e Le mouvement de rotation.
e Le mouvement quelconque (ou plan
général).

La trajectoire d’un point appartenant a un solide est
directement issue de son mouvement.

Par exemple :

Pour un mouvement de translation rectiligne, tous les
points appartenant au solide ont la méme trajectoire
qui est une droite (par extension, ils ont également la
méme vitesse et la méme accélération).

Pour un mouvement de rotation, un point appartenant
au solide en mouvement a une trajectoire circulaire de
centre le centre de rotation et de rayon la distance
entre le centre de rotation et le point étudié.

Transiation
rectiigne

Transiation

(0 axe fixe )
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N e Le mouvement de rotation.

e Le mouvement quelconque (ou plan
général).
@ La trajectoire d’un point appartenant a un solide est
? directement issue de son mouvement.

OO I
Par exemple :

Pour un mouvement de translation rectiligne, tous les
points appartenant au solide ont la méme trajectoire
> qui est une droite (par extension, ils ont également la

T P : méme vitesse et la méme accélération).
Pour un mouvement de rotation, un point appartenant
au solide en mouvement a une trajectoire circulaire de

centre le centre de rotation et de rayon la distance
entre le centre de rotation et le point étudié.
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Définition des mouvements en les co tuants del’ emblellage de I’essui glace : ' )
Mvt 1/0 : Hutdllh,o(% zz £ e M(,wa
Mvt 20 : — D fome K’j
Mwt3l: ——— Q-
Mvt3/2 : 87
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Définition des mouvements en

Mvt 1/0 :

Mvt 2/0:
Mvt3/1:
Mvt 3/2:
Mvt 3/0:

I bxlll de I'essui glac )
Myt de nobalums s bour 0e CZ }m! : t;“h’jm prordre

#¥ Tz = Tuzgt l e/ p

Définition des tra jzctoues de plusneurs omts
Taxo:

&Ma,oﬂﬂ])/\
Tas = 2
Ti;/g t;ﬂa ;:1 ,{Qow»(/w spdation da gt 3/2

Tg10: — C - — CR
Tao0: D DH
Ta3n: %X

TH 3,9=I i - A - /4 H
Than: — @ BH
Te3n:

Tran:

Tracer les trajectoires des points A, B, E F et H appartenant a leur solide respectif par rapport a la vitre 0.



