Cinématique

P9-12 - Cinématique - (-Ihapitre 2
M,P € (S) R mobiledans R, 0’ fixe dans R

I. Définitions des grandeurs cinématiques

Position Vitesse Accélération
L dOM AVMg/n, d?0M
oM = XXq + YYo + ZZ UMS/:RO = dt aMS/Ro = dt = dtZ

:Ro 0 RO

II. Vecteur vitesse de rotation

w : vitesse de rotation de R/R,
u, : axe de rotation

Q=\Qp/p, = WUz

III. Formule de Bour IV. Equiprojectivité
du du - AB v, =AB v
ERERD e

t) g, t),

V. Formules de transport

1. Transport de vitesses

= UMS/RO + PM/\‘Q'S/RO

UPS/RO

2. Transport d’accélérations

dﬂs/R —_—
apS/RO =aMS/R0+< dt - AMP+‘Q'S/R0A(QS/ROAMP)
R

0

VI. Composition de vitesses et d’accélérations

1. Composition de vitesses

— _ — — — — ———
Vg =V + 1, Ve =17(MEIR/IRO) = vO,R/RO + ONO'M
T+ v(M € R/R) T = 0 en translation
UMs/zy = VMssp T v(M € R/Ro) = 0 en rotation

2. Composition d’accélération

-
la, =a, +a, +a;| = Toge +|op AO'M +QA(QAO'M)
——
—— = — 0en yotation Ro = 0 en translation
a. = 20N UMS/R sio'=0 =0 si rotation

uniforme de R/Rq

VII. Roulement sans glissement

Vos,/s, = 0 & Vis,s, = 0 = Vis,ime = ~Visy/ze
VIIL. Torseur cinématique
Qs/
{Vs/z} = {
VMs/z M
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