3.) Mouvements circulaires
a) Définition  La trajectoire est un cercle de rayon R, centré sur I, d'axe (Oz).

coordonnées cylindriques :
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b) Exemple : Mouvement circulaire non uniforme :
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Mouvement circulaire uniforme : v = Cte donc 0= & o e
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4.) Repérage local le long d'une trajectoire plane : repére de Frenet
M se déplace le long d'une trajectoire dans le plan (xOy)

> 1\ ' Cercle tangent a la courbe au point M
En un point M quelconque de la trajectoire, on définit : ¥y )

ut “Vecteur un umta:re tangent a la trajectmre onenté dans le
sens de parcours de la trajectoire. -

i, : Vecteur unitaire normal a la trajectoire, dirigé vers

\l'intérieur de la courbure de la trajectoire. Trajeotoire du point M

Ve

Repére de Frenet : repére mobile (M, ;. i)

Vitesse : ¥ = vil,

On assimile le mouvement au voisinage du point M & un mouvement circulaire quelconque sur le cercle
osculateur (= cercle tangent localement au point M  la trajectoire, de centre C de rayon R).

R est appel€ rayon de courbure de la trajectoire au point M.
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1V Cinématique du solide

1.) Translation

a) Définitions Un solide est en translation par rapport a un référentiel R lorsque les vecteurs de base cartésiens liés

au solide restent invariables par rapport 4 R au cours du temps. La
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Y™ Translation rectiligne : O, a une trajectoire rectiligne par rapport 3 R
& : VoV susoulorsule N <
Ca(0n 2 stgn 20)) Lek ownolide (yolme) wec Ox W;\\"\"&‘ ; R FQ,.OQ.MV,QO.

T ; Ve (Vo) =
&7 Translation circulaire : O; a une trajectoire circulaire par rapsgrt a Sn_do €z e l ‘ OiMo -

;umﬁ\gemple : Nacelle d'une grande roue.
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Tous les points d'un solide en translation ont méme mouvement. Le mouvement du solide est complétement
décrit par le mouvement d'un de ses points, par exemple le centre de gravité G.
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/ 2.) Rotation autour d'un axe fixe A

Un solide est en rotation autour d'un axe fixe A si tous ses points
sont en mouvement circulaire autour de A.

Exemple : Nacelle d'une grande roue qui s'est emballée. o
R(Q,xae) L2 ansolide (orroulle) en sudae Lo “c
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W I Untlo M o Roao tha\m cle cnnL\.o. Rotation auto—l_xr de (0z).
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z = 5
Vecteur rotation : ) = we,

- paralléle a I'axe de rotation, et suivant la régli du tire bouchon
- de norme la vitesse angulaire de rotation
Remarque : L'axe de rotation n'appartient pas forcément au solide.
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