Sciences Industrielles

Cours Cinématique Plane du solide

Cinématique du SOLIDE INDEFORMABLE
Cinematique plane : Resolution graphique
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1. COMMENT RESOUDRE LA CINEMATIQUE D'UN MECANISME
PAR UNE RESOLUTION GRAPHIQUE ?

1.1. Résumé des savoirsdans le bus d’ une étude de cinématique d’un mécanisme
en résolution graphique

- - -
1.1.1. Expliciter (formuler) lesconstructionsissuesdelarelations V g . =¥ cort ¥V orm -

Composition de mouvement
Tracer d’ une somme vectorielle simple.
Attention, si le savoir est simple, son

utilisation pose souvent des problémes de
compréhension.

-
1.1.2. Expliciter (formuler) lesconstructionsissuesdelarelationsV ., .. =

- [N m-
V + ABLQ, ..

BUOSK/Ri

BN BN
Les données sont : Lavitesse Varsyr, € ladirection de la vitesse Versr,

BN
* L-Tracerde Vg s : (tracer enrouge)

m-

o B B =S =S
srswr T ABUQ g, < Varg jr AB =V g AB traduit que la projection orthogonale de

m. m-

V iosir: =V
.

VAESk/Ri

o

[N O
sur ladirection de AB est égale ala projection orthogonale de VBESK,Ri sur ladirectionde 4B .

e Rechercher |e Centre instantané de rotation du mouvement de S/R; : (tracer en bleu)

m. m. o om L m o
V osiri =V insert AI0Q g, dOUV g, U AL €4

0

m. m. o m . m o
V sosiri =V ioswrit BIUQ g, dOUV pog e, U BI
5,—/

0
le point | setrouve al’intersection de ces deux droites.
BN
e Recherche delavitesse d’ un point E quelconque du plan, Vesdr,

- m- o . m o . .
V eosir: =V msr™ ETOQ g, d0U V g o O ET et en prenant un point A’ sur ladroite |E tel

0
[EN [EN
que ||/ AHI A

‘, lavitessede A’ est perpendiculaire aladroite 1A

m. o.
m. m. 0. m . m V asiri| |14
Vacsir: =V iosn™ AT g dOUY g, O AT €L =
0 [, B
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