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Sciences Industrielles 

Cours  Cinématique Plane du solide 

 
Cinématique du SOLIDE INDÉFORMABLE 
Cinématique plane : Résolution graphique 
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1. COMMENT RESOUDRE LA CINEMATIQUE D’UN MECANISME 
PAR UNE RESOLUTION GRAPHIQUE ? 

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

1.1.1. Expliciter (formuler) les constructions issues de la relations 
→

∈

→

∈

→

∈ = Rl/RiASk/RlASk/RiA V+ V V : 

Composition de mouvement 
 
Tracer d’une somme vectorielle simple. 
 
Attention, si le savoir est simple, son 
utilisation pose souvent des problèmes de 
compréhension. 
 
 
 
 
 

 

1.1.2. Expliciter (formuler) les constructions issues de la relations
→→→

∈

→

∈ ∧= Sk/RiSk/RiBSk/RiA ΩAB+ V V : 

Les données sont : La vitesse 
→

∈ ik/RSA V  et la direction de la vitesse 
→

∈ ik/RSB V  

• 1-Tracer de 
→

∈ ik/RSB V  : (tracer en rouge) 
→→

∈

→→

∈

→→→

∈

→

∈ ⇔∧= AB. = AB.
ikik /RSB/RSA VVΩAB+ V V Sl/RiSk/RiBSk/RiA  traduit que la projection orthogonale de 

→

∈ ik/RSAV sur la direction de 
→
AB  est égale à la projection orthogonale de 

→

∈ ik/RSBV sur la direction de 
→
AB .  

 
• Rechercher le Centre instantané de rotation du mouvement de Sk/Ri : (tracer en bleu) 

→→→

∈

→

∈ ∧= Sk/RiSk/RiISk/RiA ΩAI+ V V
321 r

0

 d’où 
→→

∈ ⊥ AI  V Sk/RiA  et 

→→→

∈

→

∈ ∧= Sk/RiSk/RiISk/RiB ΩBI+ V V
321 r

0

 d’où 
→→

∈ ⊥ BI  V Sk/RiB   

le point I se trouve à l’intersection de ces deux droites. 

• Recherche de la vitesse d’un point E quelconque du plan, 
→

∈ ik/RSEV  
→→→

∈

→

∈ ∧= Sk/RiSk/RiISk/RiE ΩEI+ V V
321 r

0

 d’où 
→→

∈ ⊥ EI  V Sk/RiE  et en prenant un point A’ sur la droite IE tel 

que 
→→

= 'AIAI , la vitesse de A’ est perpendiculaire à la droite IA 

→→→

∈

→

∈ ∧= Sk/RiSk/RiISk/RiA ΩIA+ V V '
0

' 321 r

 d’où 
→→

∈ ⊥ IA  V Sk/RiA ''  et →

→

→

∈

→

∈
=

BI

AI

V

V

ki

ki

Sk/RiB

Sk/RiA
 

 

→

∈ ik /RSAV

→

∈ l/RRAV

→

∈ lk /RSAV
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direction de la vitesse en B :
→

∈ ik/RSAV

→

∈ ik/RSBV
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perpendiculaire à la direction de la vitesse en A

CIR du mvt de Sk/Ri    I
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→

∈ ik /RSA'V

A'

→

∈ ik /RSEV
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