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( CINEMATIQUE GRAPHIQUE )NOM; N

OBJECTIF :
Déterminer graphiquement un vecteur vitesse , dans le cas d’'un mouvement plan.

1. ETUDE GENERALE

Dans un mouvementplan, le vecteurjvi-

Y
tesse dpointM . peut étre considéré comnyie
lasomme de deux vecteurs vitesse : le vecfeur by
vitesse du pointl__ et le vecteur vitesse
pointM _ .. i
Les mouvements de solides sont parfois = X
classifiés emouvementrelatifdécrit depui . - ()

un repeére relatif eabsolul’étant depuis |
repére absolu.

.
WV ..estappelé vecteur vitesse absolu.
%

W, estappelé vecteur vitesse relative.

s
WV . estappelé vecteur vitesse d’entrainement.

1.1. Exemple.

Unbateautraverse unfleuje
en partant dé et en visanB, | LLLogr £LS el s ool SOL 2L Ve gauche (1)
perpendiculairement au sens {li
courant.
Le mouvement du batea
par rapport a la rive résulte de |c
compositior{ somme) des mou- | sens du courant \\“\ c
vements du bateau par rapportp 77~ /E} T T rive droita (1)
fleuve etdu mouvementdufleuve
par rapportalarive.

|
[

|
e
} flauve (2)
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1.2. Généralisation

On peutgeénéraliser laformule précédente en intercatapéresgu n piecey:

N Remarque : Cette relation est similaire a la relation de Challes pour les vecteurs.
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1.3.Relation de composition des vitesses angulaires.

_ Le raisonnement estidentiqudaj, , @, ,et@, sontles vitesses angulaires dep
solidesl, 2 et3 en mouvement. Les remarques sont les mémes qu’au paragraphe
précédent. Larelation peut étre généralisesodides.

2. VECTEUR VITESSE DE GLISSEMENT

Laconnaissance de lavitesse de glissemenjau
contactde deux solidestimportante, car elle peuf
parfois conduire a choisir une soluttenhnologique
plus élaborée que le contact direct entre solides;;

parexemple par interposition d’éléments roy
lants.

q
V (A€1/2)
2.1. Définition :

° -
2
SoitA le pointde contactentrele

solidel etle solide, Ievecteur\7Al,2,contenu dans [@an tangentcommun au contact,
est appel@ecteur vitesse de glissemernA du solidel sur le solide.

Propriétés : .
- Si les piéceg et2 sont eriaison pivot de centré\, alorsVA _est nul.

13
-Siau poinA ily aroulement sans glissemdrentrel et2, anrsVAUZest nul.

3. ROULEMENT ET PIVOTEMENT

La vitesse angulail@, , caractérise le roule

ment du solidé par rapport au solide
@, est le pivotement du solidgar rapport ad

solide2.

Leroulementsans gligfemergnA du solidel par rapportat _
solide2 se caractérise par VA, = 0
011/2 r1/2 :"l o

Ceci est caractéristique des transmissions de puissan: %ﬁ
engrenages ou par poulie crantée. —
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