MECANIQUE DU SOLIDE

Cinématique - Mouvement de rotation autour d’un axe
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1 - DEFINITION

Un solide { S } est en rotation autour de I'axe (AB) si ces 2
points A et B distincts de { S } coincident en permanence
avec les 2 points fixes A, et By distincts.

2 - MOUVEMENT DE ROTATION UNIFORME ( Rot. = M.U. )

Le mouvement uniforme d’un solide { 1 } se caractérise par une vitesse constante.
Récapitulons les notions fondamentales sur le M.U. pour une rotation autour de I'axe z pour I'exemple.
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3 - MOUVEMENT DE ROTATION UNIFORMEMENT VARIEE ( Rot = M.U.V.)

Le mouvement uniformément varié d’un solide { 1 } se caractérise par une accélération non nulle et constante.
Récapitulons les notions fondamentales sur le M.U.V. pour une rotation autour de I'axe z pour I'exemple.

Equations de mouvement
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K1 = wo quicorrespond a la valeur de la vitesse angulaire initiale.

6= 6y K2 = 6o quicorrespond a la valeur de I'abscisse angulaire initiale.
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