MECANIQUE DU SOLIDE
Cinématique - Propriété de I’équiprojecvitié des vecteurs 2 0
vitesse

1 - DEFINITION
Champs d’application
ROTATION => avec Centre de Rotation
MOUVEMENT PLAN => Centre Instantané de Rotation

Les projections orthogonales des 2 vecteurs sur la droite reliant les origines
des vecteurs vitesse, sont égales.

Traduction analytique
(voir figure 1)

AA' = BB’

Les deux vecteurs vitesse doivent concerner le méme mouvement
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* Utilité

Déterminer un vecteur vitesse inconnu a partir d’un vecteur vitesse connu sur le méme solide => Contruction graphique (voir § 2 -)
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2 - METHODE POUR CONSTRUCTION GRAPHIQUE

On dispose au minimum

- D’un vecteur vitesse connu ( ¥ 4es/0 par exemple).

_
- De la direction de celui inconnu ( ¥ zes /0 par exemple).

1 -Tracer la droite (AB) séparant les origines des vecteurs

2 —Tracer le vecteur connu
3 —Tracer la direction v du vecteur inconnu

L’extrémité du vecteur inconnu est a I’'M.

Tracer la longueu vecteur inconnu en B

Tracé final de I'équiprojectivité
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Si les vecteurs vitesse sont | a la droite reliant les origines, on ne peut utiliser cette propriété
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