Ts-SI Fiche cinématique analytique

Parmi les 5 types de mouvements évoqués au début du cours de cinématique
( translation rectiligne, translation circulaire, translation quelquonque, rotation autour d'un axe fixe,
et mouvement plan), 2 seulement seront étudiés d'un point de vue analytique ( calcul ) :

Cas du mouvement de translation rectiligne uniforme ( M.T.R.U)

Définition
C’est le mouvement le + simple, sans accélération (a=0) et avec une vitesse constante au cours du temps.

Equations de mouvement
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Soient :
to : instant initial, § = 0 ; X
Xo : le déplacement initial, a t&t Origine du repere
Vo : la vitesse initiale ;

X : le déplacement a l'instant t.

O Instant tg Instlant t X
Equations Graphe de position Graphe de vitesse
x A vA

a= O X =vo.t + X

V =\ = constante Vo V= Vo

X = Vo.(t-tp) + Xo

X0 =
Xo €t \p sont leconditions
initiales du mouvement. 0 > 0 >
t t

Cas du mouvement de translation rectiligne uniforménent accéléré (M.T.R.U.V)

Définition
Il sert de modeéle a de nombreuses études simglifiée

Pour ces mouvements, accélérés (a>0) ou décésré} (
I'accélération reste constante au cours du temps.

Equations de mouvement

Soient :
to : instant initial, § =0 ; X
Xo : le déplacement initial, a t=t

a : 'accélération initiale ; Vo
Vo : lavitesse initiale; | o | T | :
x : le déplacement a l'instantt. 5 ; —>
Instant t Instant t
Equations horaires Graphe de position Graphe de vitesse
X A v A

a = @ = constante

v =a.(t-t) + Vo v=vo+at
1 x= (1)

X=— .a.(t-t))z + Vo.(t-to) + Xo (branche de
2 X0 ™ parabole)
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v
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Xo, Vo et @ sont leconditions 0 n T
initiales du mouvement.

Formule PRATIQUE : ( V finale? - Vinitiale? ) = 2a (Xfinale? - Xinitiale? )




Mouvement de rotation : généralités

Rotation d’'un solide

M, Instant t,
<
La rotation d’un solide est définie par son
mouvement angulaire (tous les points de ce 0, /Mi.,\ Instant t;
- ~ - - : ‘,A‘. ﬁ
solide ont méme vitesse angulaire). ey
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1 tour = 2mradian = 360° Si N est la vitesse de rotation en tour/min, alors: ® = E

Vitesse d'un point

VM= wOM = wr

Remarque : puisque wa méme valeur pour tous les
points du solide, la vitesse linéaire _V(MUS/Ry) varie
linéairement avec la distance r a 'axe de rotation.

Acceleration ar=o.r = a.0M

= et a = GRr = —— =
r

Cas du mouvement de rotation uniforme

Définition : L'accélération angulaire a est nulle. Ce mouvement est noté M.R.U.

Equations horaires de mouvement

Les équations horaires de mouvement sont :

wy et Bp sont les conditions initiales du mouvement.

Mouvement de rotation uniformément varié

e” =
W = up = constant
0 = w.(t-tp) + 6

D

Définition : L'accélération angulaire a est constante. Ce mouvement est noté M.R.U.V.

Equations du mouvement

Les équations horaires de mouvement sont :

wy et Bp sont les conditions initiales du mouvement.
Remarque :

0 =constante
W = O (tto) + o
8= 2. (H0 + 6. (t-) + Bo

* Sio>0,ily aaccélération du mouvement.

* Sia<Q,ily adécélération du mouvement (ou freinage).

Formule PRATIQUE : ( Winale? - Winitiale? ) = 200 (efinale2 - Binitiate? )




