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A Dans un plan, on peut lister 3 types de mouvements TG FPL FORSDURE Vot S0 Iamm e
d’un solide par rapport a un repére absolu :
e [e mouvement de translation :

o Rectiligne (suivant une droite). Ao [
o Curviligne (suivant une courbe) : Tansation |/ ABI/ AgBy
=  Circulaire. rectiligne / AA = BB
*  Quelconque. \ St
e Le mouvement de rotation. position initiale position finale
e Le mouvement quelconque (ou plan
général).

I

Mouvements Propriétés Exemple

droite

barre 1

> O

coulisseau 2 en
translation rectiligne

nacelle de la
grande roue
en translation
circulaire

courbes quelconques

Translation

> La trajectoire d’un point appartenant a un solide est cavilgms

directement issue de son mouvement.

Par exemple : Ll Dl

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). i s

arc de cercle de centre A

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. B :_ ;,‘ 8

. g X

hélice en rotation

bielle BC en mouvement plan
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Définition des mouvements entre les constituants de I’embiellage de I’essui glace :

Mvt 1/0: )zoy‘-qkw\ ow'kww( Ao Jelaxe C
Mvt 2/0 :

—_—>
Mvt 3/1 : D2
Mvt 3/2: —— By
Mvt 3/0 : A~>
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Tazp: ¥ — b/
Tasn: éé

Ipwo: C C B
Th20: D D H

JUSET H— H! H'H
Tsn A Al
Tws: — o ———— (3H

Te 30, E— — (g
Tras: —— € — ¢F

N , _ Tracer les trajectoires des points A, B, E F et H appartenant :
Définition des mouvements entre les constftuants de I’embiellage de I’essui glace :

Myt 10 reptaie - I - T Ny T,
M20: ok gf{_);"ﬁ Lo X xef * (AZ“'/O AAB/ZL—;?/&Q/@

Mvt 3/1: <~/ / -
Mvt3/2: —— by MAMM4MWW

Mvt 3/0 : N Ao notatiw
A B W > /m.,, A




