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1. Composition des vecteurs vitesse

2. Composition des vecteurs vitesse instantaneé
de rotation

3. Composition des torseurs cinématiques

4. Composition des vecteurs accélération




1. Composition des vecteurs vitesse




1. Composition des vecteurs vitesse

Objectif : Vi ,/z

SII - F.MATHURIN




1. Composition des vecteurs vitesse

‘ SII - F.MATHURIN

] Objectif : Vi ,/z

2/R : Mouvement quelconque




1. Composition des vecteurs vitesse

] Objectif : Vi ,/z

o _w X
\%, 2/R : Mouvement quelconque

- 2/R=2/1+1/R
£ X

Mouvements simples




1. Composition des vecteurs vitesse

] Objectif : Vi ,/z

o _w X
\%, 2/R : Mouvement quelconque

- 2/R=2/1+1/R
£ X

Mouvements simples
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Ve 2/r = Ve 2/R, + Ve R, /R




1. Composition des vecteurs vitesse




1. Composition des vecteurs vitesse
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/Olv X, 1/R : Rotation autour de I'axe (O+,7)

M est un point cinématiquement
@ lié au solide 1 mais il n’a aucune
réalité physique sur le solide 1.

O M est un point qui coincide avec
M le point M appartenanta 2 a
I'instant t.




1. Composition des vecteurs vitesse
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o _w X 1/R : Rotation autour de I'axe (01,2)
O N \'\.j$ )_C)o
/7.\,\ Champ des vecteurs vitesse
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2/1 : Rotation autour de I'axe (O, z)
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2/1 : Rotation autour de I'axe (O, z)
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1. Composition des vecteurs vitesse
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® Ve 2/R = Ve 2/R, + Ve R, /R
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1. Composition des vecteurs vitesse

Bilan

® VMeZ/R: MeZ/R1+VMeR1/R
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1. Composition des vecteurs vitesse
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VMe 2/R;

@ Ve 2/R — YMe2/R, + Ve R, /R
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1. Composition des vecteurs vitesse
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O Vivie 2/R

Ve 2/R — Ve 2/R, + Ve R, /R

22
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@ Ve 2/R = Ve 2/R1+VME R, /R
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1. Composition des vecteurs vitesse
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Généralisation :

» » » »
> > > >

Ve s/r = Ve S/R, +ot Ve R /R, +o Ve R, /R

2/1 : mouvement de rotation autour de [’axe (O,, Z )
3/0 : mouvement complexe ¢

Exemple du manége Magic-Arms : V,_,,, =V, 3+ Voo +Voc 10

7

3/2 : mouvement de rotation autour de l’axe (O, y,)

1/0 : mouvement de rotation autour de [’axe (O}, Z )
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2. Composition des vecteurs vitesse instantané
de rotation
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Objectif : €2z
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2. Composition des vecteurs vitesse
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2. Composition des vecteurs vitesse

instantanée de rotation

Objectif : €2z

- 2/R=2/1+1/R
£ X

Mouvements simples
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QRZ/R :QRZ/Rl T QRl/R

2/R : Mouvement quelconque
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2. Composition des vecteurs vitesse
instantanée de rotation

S ——

Généralisation : | Qe =Q¢ jp +...+Qp g+t Qg 5

2/1 : mouvement de rotation autour de l’axe (O,, zZ )
3/0 : mouvement complexe i

Exemple du manége Magic-Arms : Q. =Q.,+Q, +Q

3/2 : mouvement de rotation autour de [’axe (O, y,)

1/0 : mouvement de rotation autour de [’axe (O}, Z )
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31




3. Composition des torseurs cinématiques
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Rappel : Pour caracteriser de maniere condensee le champ
des vecteurs vitesse d’'un solide en mouvement par rapport a
un repere R, on utilise un outil mathématique appelé torseur

Résultante

5

Q
{ S/R}: §

\VAe S/R)

-
R N

Moment
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3. Composition des torseurs cinématiques
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Composition des vecteurs vitesse

+

Composition des vecteurs vitesse instantané de rotation
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4. Composition des vecteurs accélération
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