CINEMATIQUE Meécanique

MOUVEMENT PLAN

Référence au programme S.T.I Référence au module
2- Cinématique. Module 7,8,9 : :Cinématique

2- Mouvements plans entre solides. |

‘ 1- Objectifs de la séquence : | l;j
Résoudre un probléme graphiquement

| 2- Situation pédagogique : | .

Mouvement, Trajectoire.
Equiprojectivité. h
CIR.
Acquisition de connaissances. ?'_J
Résoudre un pb graphiquement.
1. RAPPELS

Définition : MOUVEMENT PLAN

Un solide est en mouvement plan lorsque tous les points de celui-ci se déplacent dans des
plans paralléles a un plan de référence. Une translation (plane) et une rotation d’axe sont des
mouvements plans particuliers.

Remarque :
Un mouvement plan peut étre considéré comme :

L'addition d'une translation et d'une rotation autour dun point du plan appelé
Centre Instantané de Rotation. (CIR)

Vecteur VITESSE

@ Le vecteur vitesse est toujours : tangent d la trajectoire.
Astuce : dans le cas d’une rotation, il perpendiculaire au rayon.

@ Dans le cas d'une rotation sa norme est égalea: V = R x ()

# Tracer en rouge la direction du vecteur vitesse V,,, (notée AV, )

Sachant que l'arbre moteur a une vitesse de rotation Q,,,=300 rd/s, Représenter le vecteur
vitesse V,,,, .

Les longueurs dont vous avez besoin seront a mesurer sur le document.
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@ Dans le cas dune rotation les modules des vecteurs vitesses sont
proportionnels aux longueurs des rayons allant vers le centre de rotation.
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# En déduire le vecteur V,, ,,, .

2. COMPOSITION DES VITESSES

Soit un point A appartenant a un solide (3) en mouvement par rapport a un solide (2)
lui-méme en mouvement par rapport au solide (1). A point A, on peut écrire la
relation de composition suivante :

VA,3/1 - VA,3/2 + VA,2/1

3. POINTS COINCIDENTS

Si nous observons ce systéme bielle-manivelle, nous observons que le point A a une
trajectoire horizontale par rapport au repére fixe 0. Le point A appartient a la fois
au piston 1 et a la bielle 2.

VB

Nous dirons que le point A est un point coincident >

& Justifier que : VB,z/l = VB,3/1 .
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4. EQUIPROJECTIVITE

La propriété d’équiprojectivité est 'une des propriétés les plus importantes de la
cinématique du solide. Abordée a l'occasion des mouvements plan, elle est
également vérifiee pour des mouvements quelconques de solides dans I'espace.

Soit A et B deux
points d’'un solide en
mouvement plan
quelconque.

En traduisant que la
distance [AB] est
constante, nous
obtenons la relation :

VizoAB=Vg,,,.AB

Autrement dit la projection orthogonale de V,, , est égale a la projection orthogonale
de V;,,, - AH=BH’

Ordre de Construction: - TRACER la droite (AB),
- PROJETER orthogonalement V', , , surla (AB),

- MESURER [AH],
- REPORTER Ie point H’ tel que [AH]=[BH],
- TRACER la droite | (AB) passant par H’,

- l'intersection de cette droite avec AV, ,,, vous donne V,, .

# Par la méthode de équiprojectivité, tracer : V5, .

5. CENTRE INSTANTANE DE ROTATION : CIR

Pour tout solide en mouvement plan, il existe un point | et un seul, ayant une vitesse
nulle & l'instant t considéré et appelé : centre instantané de rotation ou CIR.

Bl
T VE
En tant que centre de rotation, le CIR est situé :, _— /

a l'intersection des perpendiculaires aux
vecteurs-vitesses du solide.

# Déterminer et tracer le CIR : Iy

# En déduire la vitesse V. ,
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OROR N R R S

Echelle du dessin 1:1,

Echelle de construction : 1m/s équivalent a 10 mm.
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