P
, '%‘;«/f .:PQ:M 177

! l m?
A
L~ F
B r 5 |
//A /5// S
G _ Ll F_ 4o
-~ C_




SO rem SO

S_OO —

—>

500 cor 30

- SO0 rcn 5O
SO0 cou 2D
O

217



=&l A -

avec

14_> l;\’) -
= yeclzn wilure (“ wil= 4)
direction : movmale au rﬂw

g per (4,7

u;.\/z-uz.\/é A

3/7



E =] @ E% 6 v Vv 1-Cinématique du solide-compl... Q echerche Q - @ v — @ X
Fichier  Accueil Commentaire Afficher Formulaire Protéger Foxit eSign Partager Aide Assistant |A )
. N\ P
Démarrer 1- Cinématique dus... X v eSign PDF Docs 4/7-.
Sl Cinematique du solide Seq. Y ™=

A

L D

Y

1/6

La cinématique est la partie de la mécanique qui étudie le mouvement des solides (supposés indéformables)
indépendamment de la cause qui le provoque (forces, gravité, ...).
La cinématique étudie donc les déplacements, les trajectoires, les vitesses et les accélérations.

1. Notions de base

1.1. Le repere temporel

Le temps est considéré comme étant un espace affine réel a une dimension (la lettre t symbolise un instant de cet
espace). On parle de ’base de temps™ dont I’unité est la seconde (s).
On peut schématiser le temps par une droite orientée du passé vers 1’avenir et munie d’une origine de temps :

Date

tO —>t1 t2

} } } » Avenir

Origine de tempsT | Durée \

La durée d’un événement correspond a la différence At entre les dates 2 — t1.
Remarque : En mécanique classique (ou Newtonienne) le temps est absolu et uniforme. Il s'écoule de fagon
continue et de la méme maniére pour tout le monde, quel que soit le point ou I'on se trouve.
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N e Le repére relatif : repére lié¢ a un solide en mouvement dans un repére absolu. e
1.3. Les mouvements absolus et relatif

L D

Le mouvement d'un solide dans un repére d’espace est défini par rapport a un autre solide de cet espace pris
comme référence (position de I’observateur).

Pour pouvoir définir le mouvement entre deux solides, on nomme chaque solide et on lui adjoint un repére.

Y

Exemple 1 :

Paramétrage de I’étude du mouvement d’un avion par rapport au sol :

Le sol est nommé 0, on lui adjoint un repére absolu R, (0, Xy, Yo, Zy)
L'avion est nommé 1, on lui adjoint un repere relatif R,(0,%,,V,,7,)
Selon les besoins de I’étude on peut choisir :

e Lesol 0 comme solide de référence : on étudie alors le mouvement absolu de
I’avion (1) par rapport au sol (0) noté : Mvt 1/0. Cela revient a se placer sur le
sol et a étudier le mouvement 1’avion.

e [’avion | comme solide de référence : on étudie alors le mouvement relatif A
du sol (0) par rapport a I’avion (1) noté : Mvt 0/1. Cela revient a se placer sur
["avion et a étudier le mouvement du sol.
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Exemple 2 :
Paramétrage de 1’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, Xy, Vo, Zo)

I

) Le wagon est nommé 1, on lui adjoint un repére relatif R,(0,%;,5;,7;)
Le voyageur est nommé 2, on lui adjoint un repére relatif R,(0,%3,75,%;)
Z

Mvt 1/0 : mouvement absolu

D D | 1 ll Mvt 2/0 : mouvement absolu

= Mvt 2/1 : mouvement relatif

| = Mot 2/0 = Mibayy = W;/a
(i |

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
repeére Ry, elle est notée : T mip.

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

Exemple : Trajectoire de plusieurs points d’un vélo (1) et de sa A C N T B
roue (2) dans son mouvement de translation rectiligne par T s
rapport au sol (0). 2, T . T i
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