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L.P. Pierre MENDES FRANCE
	


I. MOUVEMENT D’UN SOLIDE :

I.1
NOTION de MOUVEMENT :


La notion de mouvement est RELATIVE. 

· Exemple : Considérons un pilote assis dans son avion en vol.

· Par rapport à l’avion : le pilote est …………………………………..

· Par rapport à une habitation au sol : le pilote est …………………………….…… 
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Tout mouvement implique donc la présence d’au moins deux solides :

· Le solide (S) dont on étudie le mouvement

· Le solide (So) par rapport auquel on définit le mouvement : 



……………………………………………………………………………………………………..
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II. POSITION D’UN SOLIDE ET D’UN POINT D’UN SOLIDE :

II.1
POSITION D’UN SOLIDE :

Afin de définir le mouvement  d’un solide (S) par rapport au repère de référence Ro, il faut connaître la position de ce solide (S) à chaque instant (t).
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II.2
POSITION D’UN POINT APPARTENANT A UN SOLIDE :

· [image: image7.wmf]Created using UNREGISTERED Top Draw  4/13/100  7:50:55 PM

Exemple : Considérons une voiture (S) montant une côte (So) à laquelle est liée le repère (Ro). Le point M appartient à la voiture (S).
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· A l’instant (t), les coordonnées du point M dans le repère Ro sont :

· On définira la position du point M appartenant à (S) dans le repère Ro par :

………………………………………………………………………………………………………………….

[image: image9.wmf]Created using UNREGISTERED Top Draw  4/13/100 10:32:11 PM


[image: image10.jpg]



· Sur la figure ci-dessus :

· [image: image11.wmf]Created using UNREGISTERED Top Draw  4/13/100 10:52:45 PM

[image: image12.wmf]Tracer le vecteur position du point M : 

· Donner les composantes du vecteur position du point M : 

III. TRAJECTOIRE D’UN POINT APPARTENANT A UN SOLIDE :
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Soit M(t1), M(t2), M(t3),…M(tn), les positions successives au cours du temps du point M appartenant à (S) dans le repère Ro lié à (So).

[image: image14.wmf]
Tracer sur la figure, la trajectoire du point M appartenant à (S) dans Ro.
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MOUVEMENTS PARTICULIERS :

IV.1
 MOUVEMENT DE TRANSLATION :

Considérons une nacelle (S) d’un élévateur « à compas ».

Les points A, B, C distincts appartiennent au solide (S).

Les points Ao, Bo, Co sont liés au repère Ro.

Sur la figure ci-contre, à l’instant (t) considéré, 

on peut écrire :



Deux vecteurs sont équipollents s’ils ont :
- Même SENS




- Même DIRECTION




- Même NORME

· Cas particulier : MOUVEMENT DE TRANSLATION RECTILIGNE

Exemple :
Mouvement de la tige d’un vérin (T) par rapport au corps du vérin (C). 



M appartient à la tige (T) et Ro est lié au corps (C).

· Nature de la trajectoire du point M appartenant à (T) dans Ro :

………………………………………………………………………………………………………..

· La tige du vérin (T) est donc animée d’un mouvement de …………………………………....


IV.2
 MOUVEMENT DE ROTATION AUTOUR D’UN AXE FIXE :






.

· Direction de l’axe de rotation de la girouette : ………………………………………………………………………………………..………………

· Tracer sur la figure ci-dessous, la trajectoire du point M appartenant à (S) dans le repère Ro.
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Tout point M appartenant à (S) et non situé sur l’axe de rotation (O,Zo) a pour TRAJECTOIRE un ………………..………dans le repère Ro. Le centre (I)  du cercle est la projection du point M sur l’axe de rotation.








Considérons une girouette d’anémomètre (S) :


Les points A, B, M appartiennent au solide (S).


Le point I est la projection du point M sur l’axe (O,Zo)


Les points Ao et Bo sont liés au repère Ro.





Un solide (S) est animé d’un mouvement de ROTATION AUTOUR D’UN AXE FIXE si les points A et B distincts appartenant à (S) ……………………………...…………………………………………………………………………………………………..
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Un solide est animé d’un mouvement de TRANSLATION RECTILIGNE si la trajectoire de tous ses points sont des droites parallèles.
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Un point appartenant à un solide en translation par rapport à Ro peut avoir des trajectoires particulières (droite, cercle) ou quelconque. 








Un solide (S) est animé d’un mouvement de TRANSLATION par rapport à Ro si à chaque instant, ……………………………………………………………………..…...


……………………………………………………………………………………………….……





AB = AoBo     et AC = AoCo
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La courbe définie dans le repère Ro par les points M appartenant à (S) pris dans l’ordre chronologique s’appelle la TRAJECTOIRE du point M appartenant à (S) dans le repère Ro. On la note : ………………………………
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OM(t) = …….i + …….j + …….k





On appelle VECTEUR POSITION du point M appartenant à (S) dans le repère Ro, le vecteur OM(t) : OM(t) = ……………………………………..……………………
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La position d’un solide (S) par rapport au repère de référence Ro est définie par la position de 3 points A, B, C distincts dans le temps (à l’instant t1 puis t2 puis t3 …).








Pour l’étude d’un mouvement, on définira un repère de référence orthonormé (Ro) lié au solide de référence (So).
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On doit préciser par rapport à quel solide a lieu le mouvement.








(Position à l’instant t de l’avion (S) par rapport au repère (Ro) lié à une habitation au sol)
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