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Représentation graphique

On représente par un vecteur ¥ 5,5, la vitesse instantanée d'un point A appartenant au solide (S,) par
rapport a un solide (So)

Ce vecteur est caractérisé par:
- son point d'application: A
- sa direction: tangente a la trajectoire*
- son sens: celui du mouvement
- son module (ou sa norme) en m/s

* A propos de la direction du vecteur vitesse:

la vitesse instantanée d'un point est en fait une vitesse moyenne calculée sur un temps trés court.
_ d(At:OAtzl) 1 d(At:OAt:I)
A€S IS, — dt = lm,, At

Quelque soit le type de trajectoire étudié, lorsque la distance entre les points est petite, I'hypothese que
l'arc et la corde de la courbe sont €gaux sera retenue.
La représentation graphique donne une tangente a la trajectoire étudiée.

At=o At=1

Te—— E—— Vsesys,
A

Mouvement de translation

» Vecteur vitesse

Dans un mouvement de translation, tous les points du solide ont la méme vitesse.
- si la translation est rectiligne, ¥ ,cg,s, est sur la trajectoire

- si la translation est circulaire, ¥ ,c5,s, est tangent a la trajectoire

* Vecteur accélération

Dans un mouvement de translation rectiligne:
- le vecteur accélération I ,cg,5 etle vecteur vitesse V ,og,s sont colinéaires.
1 0 1 0

Vyesys, et I 4es s, sont dans le méme sens si le mouvement est accéléré. (cas ci-dessous)

Vyesys, et I 4ess, sont de sens opposé si le mouvement est freiné (ou décéléré)

V. €S\/S,
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Mouvement de rotation

» Vecteur vitesse

La vitesse instantanée d'un point appartenant a (1)
varie en fonction de la fréquence de rotation et de
la position du point par rapport au centre de
rotation.

Pour une fréquence de rotation donnée, plus on
s'¢loigne du centre de rotation, plus la vitesse
linéaire du point augmente (il y a une trajectoire
plus longue a parcourir)

@, /o

Le vecteur vitesse V45, est tel que:

V sesys, - point d'application: A
- direction: perpendiculaire au rayon (OA)
- sens: celuide @y g

-module: V45,5, = Wy, 04
avec: VAeS,/SO en m/s

Wy jo en rad/s
OA en m

Propriété:

V3]
>

O

les vecteurs vitesses sont proportionnels a leur distance de I'axe de
rotation.

: On peut donc les déduire les uns des autres par la propriété de

V 4esys,  Thalés:
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V sesys,

VAeSllSU VBESI/SU
Wy = =

04 OB

On appelle aussi cette propriété "propriété du champ des vecteurs vitesses".
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» Vecteurs accélérations

es Accélération normale:

L'accélération normale d'un point A en rotation est représentée par
un vecteur tel que:

V., €S,/S,

A

I'Nyesys, - point d'application: A

- direction: rayon (OA)

- sens: vers le centre O
“1/9 -module: I Ny ;s = w?,-04
avec: ITAE;,—SO en m/s?

O Wy jo en rad/s
0 OA en m
Remarque:

- l'accélération normale existe dés lors qu'un solide est en mouvement de rotation, de translation
circulaire, ou en mouvement plan.

- l'accélération normale est aussi appelée "accélération centripéte". (voir le cours de dynamique)

es Accélération tangentielle

L'accélération tangentielle d'un point A en rotation est
représentée par un vecteur tel que:

—_—

VAESI/S(,

r Tges,s,

I'1ycss, - point d'application: A
- direction: perpendiculaire au rayon (OA)
- sens: - celui de @y 4 :accelération
w . \ .
/9 - inverse & @y /o : freinage
- module: FTAES,/SO =0"",04

0] avec:  I'tycg s en m/s?
P j ’ ., @71 jo en rad/s®
0 Wy 0= © 1/0 OA en m

Remarque:
- 'accélération tangentielle est fonction de I'accélération angulaire @’ (ou w’) et du rayon (OA)
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s+ Accélération d'un point (cas général)

¥

Accélération générale d'un point dans le plan:

I'AGS,/SO = FNAGSI/SO—i_FTAES]/SO

— 2 ? re >
I yesys, = —whyoRi+0" R j

avec R = OA (rayon)
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