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1) DERIVATION D’'UN VECTEUR UNITAIRE

Le repere (base ou solide), Bourne en Q3
par rapport a R

D

(0
q Y N
dt /RO >7> + Yo
1
J
_/
—
X1
OO q >
—>
i Xo
Z1= 2y
Dérivation Vect vect Composition Composition Composition Roulement T
vecteur o o vecteurs vecteurs vecteurs sans O

vitesse accélération cinématique

rotation vitesse accélération glissement ~

unitaire
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. d X _d .
Par calcul : halih: a([c;osq X, + Sing yO])/Ro

dt
i .

dy,

- @ Singx, + cosg + g Ccoqy, +SIing
/'Ry

g (- singx, + cosg )
n) %,

q
qVy Qo .

— Xo
4 =4
Dérivation vect vect Composition Composition Composition Roulement T
vecteur . o vecteurs vecteurs vecteurs sans O

vitesse accélération cinématique

rotation vitesse accélération glissement ~

unitaire
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e Bien noter que :

qy
I dx  _ dw o _[g

IV dtary At amy

- Xx

X1
OO 9 >
—>
i Xo
Z1= 2y
Dérivation vect vect Composition Composition Composition Roulement T
vecteur o o vecteurs vecteurs vecteurs sans O

cinématique

vitesse accélération . : L . :
rotation vitesse accélération glissement ~

unitaire
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Mio=9 2o ||=q 74

Bien noter que I'on a le méme résultat si :

> Ogt! O
Les reperes ne sont pas
centrés au méme poit

> R,n’est pas fixe.

>
—>
i Xo
Z1= 2y
Dérivation Vect vect Composition Composition Composition Roulement T
vecteur o o vecteurs vecteurs vecteurs sans O

vitesse accélération cinématique

rotation vitesse accélération glissement ~

unitaire
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Annexe : changement de repere de dérivation
(« formule de Bour »)

Pas vraiment indispensable

Dérivation Composition Composition Composition Rou
Vecteur Vecteur

vecteur vitesse  aCealaa . vecteurs vecteurs vecteurs S

unitaire rotation vitesse accélération glis
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2) VECTEUR VITESSE

a) Par dérivation du vecteur position :

Dérivation Composition Composition Composition Roulement
Vecteur Vecteur
vecteur vitesse [PVIVIEIN vecteurs vecteurs vecteurs sans
unitaire rotation vitesse accélération glissement
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b) Par changement de point :

en utilisant un point de vitesse connue !!!

Dérivation
vecteur
unitaire

Composition Composition Composition Roule
Vecteur Vecteur
vitesse PSSV vecteurs vecteurs vecteurs san
rotation vitesse accélération (glisse
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3) VECTEUR ACCELERATION

uniquement par derivation dwecteur vitess#!

Dérivation

Composition Composition Composition Roule
Vecteur Vecteur
vecteur vitesse  [URVITNN, vecteurs vecteurs vecteurs san
unitaire rotation vitesse accélération (glisse
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En effet si on veut proceder par changement de poin

Il faudrait utiliser la formule suivante :

- s A (A
aucun Iinteret !l
Dérivation Vect vect Composition Composition Composition Roulement
vecteur e_ztc S ‘?lc,e“tf vecteurs vecteurs vecteurs sans
unitaire paes = | acceleration rotation vitesse accélération glissement
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4) COMPOSITION DES VECTEURS ROTATION

On a la relation tres simple suivante:
(quels que soient les mouvements)

Dérivation
vear \ecteur \ecteur

unitaire vitesse accélération

oelnleleliifels] Composition Composition Roulem
vecteurs vecteurs vecteurs sans
rotation vitesse accélération glissem



5) COMPOSITION DES VECTEURS VITESSE o

On a la relation tres simple suivante:
(quels que soient les mouvements)

Dérivation Composition

vecteur HECIELT MECUEL vecteurs

unitaire vitesse accélération rotation

oelnleleSiifels] Composition Roule
vecteurs vecteurs san
vitesse accélération (glisse



6) COMPOSITION DES VECTEURS ACCELERATION**

On a la relation (« tres simple ») suivante :

Dérivation Composition Composition

vecteur HECIELT MECUEL vecteurs vecteurs

unitaire vitesse  acceleration rotation vitesse

ofelnleleSiilel)] Roulemen
vecteurs sans
cleeslHelifolg]  glissemen
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Heémisphére nord
(Guadeloupe)

Heémisphere sud

(Réunion)

Dérivation Composition Composition EeelglelelS|ilelsy)] Roulement

vecteur UL LU vecteurs vecteurs vecteurs sans

unitaire vitesse accelération

Torseur

. : 2 : cinématique
rotation vitesse accélération | EEE =gl q ~
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/) ROULEMENT SANS GLISSEMENT

Contact del sur 2 au point A

5

J
Vn @@ O
\

-

Dérivation Vecteur Vecteur Composition Composition Composition aeIl{EIglelp)s Torseur
vecteur vitesse  aCealaa . vecteurs vecteurs vecteurs sans cinamar e
unitaire rotation vitesse acceleration eIyl 9

>
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8) TORSEUR CINEMATIQUE

Bien preciser lepoint d’écriture
ainsi que labase d’écriture

Dérivation Composition Composition Composition Roulemen

vecteur HECIELT MECUEL vecteurs vecteurs vecteurs sans

g vitesse accélération . . - . :
unitaire rotation vitesse accélération glissemen

Torseur
cinématique

>



S| mouvement de rotation pure :
é D

> >

{ 2/1}A:{W2/1 ; O}A

N /
forme vraie entout point de I'axe de rotation

S| mouvement de translation pur
s ™

{ 2/1}A:{ 0; Vi 2,;}

forme vraie entout point de I'espace

A

Dérivation Composition Composition Composition Roulement

vecteur ETIEUT MECIEL vecteurs vecteurs vecteurs sans

vitesse accélération

Torseur

cinématique

unitaire rotation vitesse accélération glissement

>






Tableau des liailsons
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Liaison pivot

Forme valable

X1z O v I

Yy, My, C)
AN ==

L Nombre de degrés de liberté

Forme du Forme du
torseur cinematique torseur statique
ou d’action mécanique
ou des interefforts

ou des efforts transmissibles



O O
Y1, My, )
0 Ly, S
Y12 My, < )
Z15 Ny, P
X12 Lo
Y12 My, ( )
‘@ VAV PP P
avecC avecC
_ . _. P
—i£ VVX_LIZ_iE X2




Exemple de calcul
de vitesse et d’accéleration
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On suppose un disque 1 en rotation en O par rapport au bati
De plus un chariot 2 peut coulisser radialement sur le disque

Chariot 2
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Soit a calculer fo 210 quf 210
1°" cas: rotation seule du disque (x = cte!)

Chariot 2

\ &
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Soit a calculer fo 210 quf 210
2¢mecas: translation seule du chariot 4 = cte !)

Chariot 2
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Soit a calculer fo 210 quf 210
3*Mecas: association des deux mouvements (cas général)

Chariot 2




Pompe a excentrigue
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La rotation continue de I'excentrique 2 entraine
la translation alternative du piston 5

Excentrique 2

—_

Mettre en place le vecteu¥;; ,/,
(prendre une longueur quelconque) :

[ Calculer Vy; 5/ }




> > 3/4

Calculer V; ,, Vii 21 Bati1

p Dérivation du vecteur position :

V(T 2/1)= d;)tl'
/1 X;
_ dg0,
dt Excentrique -
= 1ex eay.
di 2 2

p Changement de point :

V(11 2/2)= V(0,1 2/1% IOUW,, =eay,+(-Ry)Ua z

= eay,- R X
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