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1. Mouvement plan sur plan

Soit un solide S associé au repere R en mouvement par
rapport au repere R0O. Si le plan P lié a S reste constamment
confondu avec le plan PO lieé a RO alors le mouvement de S
par rapport a R est qualifie de mouvement plan sur plan.
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1. Mouvement plan sur plan
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Les vecteurs vitesse de tous les points de S en
B mouvement par rapport au repere RO restent paralléles
au plan P.




1. Mouvement plan sur plan
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Les vecteurs vitesse de tous les points de S en
mouvement par rapport au repere RO restent paralleles
au plan P.

Le vecteur instantané de rotation de S par rapport a RO
est constamment colinéaire a la normale au plan du
mouvement.




1. Mouvement plan sur plan

Les vecteurs vitesse de tous les points de S en

mouvement par rapport au repere RO restent paralleles

au plan P.

Le vecteur instantané de rotation de S par rapport a RO
est constamment colinéaire a la normale au plan du

mouvement.

Le paramétrage du solide (S) par rapport au repere RO
ne necessite que 3 parameétres : 2 translations dans le

plan et 1 rotation d'axe perpendiculaire au plan.
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1. Mouvement plan sur plan et
Exemple
A
Z ( )
5 (2) Qx V,
X {viz/l} = JQV Y
1) y oL 0 (%,y,7)
Simplifications dans le cas d’un probleme plan
Probléme de plan P(OXy ) Probléme de plan P(Oyz) Probléme de plan P(Oxz )
(Q,X VX\ (QX yX\ (gx VX\
JQ; 0 1 0 JQV o
0 \QZ 2 | (X,y,2) 0 LQ; 0] (X,y,2) 0 \QZ 0] (X,y,2)
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2. Equiprojectivité

10




2. Equiprojectivité
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Visualisation experimentale de I'équiprojectivité du champ
de vecteur vitesse de la bielle (amplifie 10x sur la figure)
par analyse d'images obtenues d'une caméra rapide
(600000 images par secondes) grace a une technique de
corrélation d'images.
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2. Equiprojectivité

SN
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Définition : Le champ des vecteurs vitesse d’un solide
indéeformable S en mouvement par rapport a un repere R est
équiprojectif, c'est-a-dire :

NAcS et YBeS —ABV, . —ABV.

Interprétation graphique :
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3. Méthode de résolution graphique par
équiprojectivité
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3. Méthode de résolution graphique par
equiprojectivite

L’objectif d’'une résolution graphique est de determiner un ou des
vecteurs vitesses a partir des données d’entree.

Etape 1. Définition des mouvements entierement connus (entrée)

Etape 2. Définition des mouvements partiellement connus
(sorties)

Etape 3. Progression de solide en solide

Etape 4. Ecriture de la relation entre les vitesses de deux points
lies a un méme solide

Etape 5. Mesure de la vitesse en sortie
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3. Méthode de résolution
graphique par équiprojectivité

Exemple du micromoteur @3—

Données d’entrées :

— Vitesse de rotation de la manivelle
par rapport au bati 0 (1000 tr/min)

— Rayon OB=3cm

— Echelle des vitesses de 1cm pour
1m/s.

Obijectif :
— Déterminer la vitesse de sortie du
piston 3 par rapport au bati O.

®
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3. Méthode de résolution e
graphique par équiprojectivité

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).
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3. Méthode de résolution 7%
graphique par équiprojectiviteé

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

VBel/O




3. Méthode de résolution e
graphique par équiprojectivité

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

Etape 2. Définition des mouvements @
partiellement connus (sorties).
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3. Méthode de résolution
graphique par équiprojectivité

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

Etape 2. Définition des mouvements
partiellement connus (sorties).
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3. Méthode de résolution
graphique par équiprojectivité

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

Etape 2. Définition des mouvements
partiellement connus (sorties).

A

Etape 3. Progression de solide en
solide. Ve




3. Méthode de résolution
graphique par équiprojectivité
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Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

Etape 2. Définition des mouvements @
partiellement connus (sorties).

Etape 3. Progression de solide en
solide. Ve

Etape 4. Ecriture de la relation entre
les vitesses de deux points liés a un
méme solide.




3. Méthode de résolution__ - --
graphique par équiprojectivité

Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).

Etape 2. Définition des mouvements
partiellement connus (sorties).

Etape 3. Progression de solide en -~
solide. Ve

Etape 4. Ecriture de la relation entre
les vitesses de deux points liés a un
méme solide.
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3. Méthode de résolution s
graphique par équiprojectivite Vi o, |
Etape 1. Définition des mouvements
entierement connus (entrees).
Etape 2. Définition des mouvements @

partiellement connus (sorties).

Etape 3. Progression de solide en
solide. Ve

Etape 4. Ecriture de la relation entre
les vitesses de deux points liés a un
méme solide.

Etape 5. Mesure de la vitesse en

sortie. @ g




4. Notion de CIR
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4. Notion de CIR

Soit un solide S en mouvement plan sur plan dans P par
rapport au repere R tel que :

# 0
# ()

-

2
>

Ae SIR

S/R

{CS;’R}= 3 s avec QSER'VAES;’R=O'

A .

O =Isr
POXy) (N

Dans ce cas le torseur est un glisseur et qu’il admet un axe
instantané de rotation (A) parallelea Q ¢,
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4. Notion de CIR

Visualisation experimentale du CIR a un instant t donne
pour le mouvement du vilebrequin et de la bielle du
micromoteur par rapport au corps par analyse d'images
obtenues d’'une caméra rapide (600000 images par

secondes) grace a une technique de corrélation d'images.
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4. Notion de CIR
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Le CIR n'existe pas si le solide est en translation. Dans
ce cas, il peut étre consideré comme étant a l'infini.

Pour un mouvement de rotation plane, le CIR est
confondu avec le centre de la rotation (il ne bouge pas)

A l'instant t + At le CIR peut étre différent (d’ou le nom
instantane).

27
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4. Notion de CIR

Exemple du micromoteur
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4. Notion de CIR

Exemple du micromoteur
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4. Notion de CIR

=N
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Exemple du micromoteur
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4. Notion de CIR

Exemple du micromoteur

=N
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4. Notion de CIR

=N
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Exemple du micromoteur
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4. Notion de CIR

Exemple du micromoteur
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4. Notion de CIR
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4. Notion de CIR
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A 4. Notion de CIR

VAe 2/0

Exemple du micromoteur
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