PCSI Formulaire temporaire : Cinématique analytique Sl

Formulaire temporaire de cinématique analytique

Cinématique du point :
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Exemple : Q(RJ/R) =67 . Vi
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e V(BeRi/Ry) = V(AcRi/Ry) + BAAQ (Ri/Ro)  (Babar)

Cinématique du solide :

e V(AeRy/Ro) = V (AcRy/Rn) + V (AeRn1/Rn2) + ... +V (AeR1/Ro)

e O(RYRo) = Q(R/Rn1) + Q(Rnt/Rna) + ... + QO (Ri/Ro)

(SIR) = { Q(S/R)

- torseur cinématique de S/R
A (V(A€S/R)

(RW/Ro) = (Ru/Rna) +  (Rna/Rn2) + ...+ ' (RY/Ro)  (en un méme point de réduction)

Contact entre solides : Condition de non glissement : V(I,Sl/SZ) =0 avec | point de contact entre S; et S.

A Le point | étant la plupart du temps ni fixe dans S; ni fixe dans S, on ne peut expliciter cette
condition en dérivant un vecteur position (c’est une vitesse d’entrainement). Donc on décompose...
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