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	S.I.
	
	
	SYNTHESE  

	
	
	
	Repère : CI5-4



En lien avec le cours : C-113Transmission des mouvements, cinématique des mécanismes.
SYNTHESE SUR LES MOUVEMENTS PLAN SUR PLAN

1. Rappel :

L’étude de la cinématique est l’étude des mouvements de rotation et/ou de translation, indépendamment des forces qui les animent.

2. Loi d’entrée- sortie :

Il s’agit de déterminer le comportement de la sortie en fonction de l’entrée ou inversement (déterminer l’entrée en fonction de la sortie)
Mouvement d’entrée=f(mouvement de sortie).

Cette relation mettra en évidence des paramètres variables (entrée – sortie), ainsi que des paramètres géométriques non modulables

Exemple :

Dans le dessin ci-dessous, on annonce un déplacement de 40° et on souhaiterait connaître le déplacement de l’écrou.
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A un mouvement de rotation en sortie est associé un mouvement d’entrée.

La relation liant les 2 sont :

Pour un déplacement d’une longueur (AA’) (arc de centre O et de rayon OA) correspondra un déplacement
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Et plus généralement 
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3. Champ des vitesses et centre Instantané de Rotation (C.I.R)  :

Le champ des vitesses est la connaissance du vecteur vitesse à n’importe quel point d’un solide S.
Si le vecteur vitesse est nul en un point donné pour un solide en rotation, alors on l’appellera le Centre Instantané de Rotation.

Sur le dessin ci dessous : O est le CIR du solide 2.
Si on connaît le vecteur Vitesse au point C, alors on connaîtra le vecteur vitesse en n’importe quel point et notamment en A
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Si l’on raisonne au niveau des normes, on aura :
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 ce qui implique en connaissant la vitesse en C :
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  (ce qui correspond au théorème de Thales)

Attention : cette méthode pour déterminer un vecteur vitesse n’est valable que si le solide est uniquement en rotation

Si le solide est à la fois en translation et rotation on pourra utiliser la méthode d’équiprojectivité.

4. Equiprojectivité :


L’équiprojectivité est une méthode permettant de déterminer graphiquement une vitesse en connaissant le vecteur vitesse d’un point d’un solide, ainsi que la direction d’un autre point.

Cette méthode se base sur le calcul d’un produit scalaire.
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