Chapitre 10

CINEMATIQUE DU SOLIDE 7

Mouvements de translation et de rotation

1 - MOUVEMENT DE TRANSLATION

- = -

* Définition : Le mouvement du solide {S} par rapport a D(O,X,y,z) est une translation si pour tout couple
de points (A,B)D{S}, donc tout couple (A B ), le vecteur A B, demeure constant, c’est-a-dire se déplace
en restant équipollent a lui-méme pour un observateur placé dans D( OTXE/,E).

T(B/R)

* Propriétés :
= Tous les points du solide en translation ont des trajectoires identiques.

= Tous les points du solide ont méme vitesse (le champ des vitesses est uniforme).

= Tous les points du solide ont méme accélération (le champ des accélérations est uniforme).

* Cas remarquables : (a connaitre)

Translation rectiligne : les trajectoires des points sont des droites paralléles

T(A/R)=droite (A?() -
‘Q ) MYT(S/R)=translation rectiligne d'axex

T(B/R)= drone(
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Translation circulaire : les trajectoires des points sont des cercles

;‘ T(A/R)=cercle(0,0A)

MYT(S/R) = translatin circulaire
— T(B/R)=cercle(0',O'B)
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2 - MOUVEMENT DE ROTATION

* Définition : Le mouvement du solide {S} par rapport a
D(O?XS/,E) est une rotation si pour tout point (P)D{S},
donc pour tout point (R)D{S}, sa trajectoire est un cercle

de centre O (fixe dans [ ) et de rayon OP. "Q
* Propriétés : ;

= Toutes les trajectoires forment des cercles de
centre O (ils sont donc concentriques).

= Le solide {S} étant indéformable,ona 6, =6, +y.

—> La vitesse de rotation Qi S/ R) est celle du solide

{S} par rapport au repére D( O,X,y,z) ; elle est donc
commune a tous les points du solide.

=> Le champ des vitesses est proportionnel au rayon :
pour tout point (A )D{S} situé aurayon r =OA, on a

V(AOS/R)=rxw '\Q

= Vectoriellement,on a:

Tangente a
la trajectoire

V(ADO S/R)=0A0Q(S/R) cu 4
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Le champ des vitesses est
proportionnel au rayon

\_ PIVOT ) Q(S/R) = wz




