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Cinématique

TRANSLATION

« Distance :x [m]
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1 mille nautique = 1852 m
= 1 minute d'arc du d° de longitud

1 mile =1609 m
1 yd (yard) =0,914 m
1 ft (foot,pied) =30,48 cm

1in (inch, pouce)= 2,54 cm

* Vitesse v [m/s]

0 ) dx
fnstantanée :v=x'=__

dt
J ) _ X
%noyenne L =2
At
1m/s = 3,6 km/h
1 nocud marin = 1,852 km/h
1 mach = vitesse du som

Vitesse du sor 340 m/s
Vitesse de la lumiére = 3.80n/s

ROTATION
*Angle : 6 =IF [rad]

£

J I

sens trigonomeétrique
ou anti-horaire

>

‘/ sens horaire

= 360° (degrés)
=400 g (grades

2r rad
2mt rad

* Vitesse angulaire :Q [rad/s]

H ey 08
rjnstantanée : Q=6 = 5
= ~WAL!
%noyenne =Y
At
Q=2m n [tour/s]
Q= EN N [tour/mn]
60
1 tour/s = 2mnrad/s
1 tour/mn = 217/60 rad/s

[rpm (revolutions per minute) = tr/mr

Engrenages et poulies :
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» Accélération :a [m/sz]  Accélération angulaire : 6" [rad/sz]
= . dv_ d2x = . da_d%
Hnstantanée :a=—=— Hnstantanée :0'= —=—

O dt  dt? 0 dt  gt2
Av — AQ
anoyenne o da=s— %‘noyenne =
At At

Accélération de la pesanteuy = 9,81 m/8
» Cas d'une roue : relation entre mouvements rectiligne et circulaire

\'Q

Xx=r.0

v=r.Q=21tr.n= 2—nr.N
60
a=r.p'

 Mouvement uniforme :

X =vt 0=0Q.t
v=de Q=de
a=0 0'=0

« Mouvement uniformément accélérddépart arrété)

- L2 =12
2
v=at Q=0"t
a =de 9" = cte

Accélération constante, de 0 an/s (ou freinage uniforme, dé&w) m/s) :

. NP v_2x _Vv?
acceleration ou decélération : a=—=—=—
t t2 2x
A . vV _2X _ 2%
temps d'accélération ou de freinage : t=—=—=,]—
a v a
. B : 1 1, 1v?
distance d'accélération ou de freinage :  x = Ea.t2 = Evt = 5o

Accélération constante, dg witesse initialep v m/s (ou freinage uniforme, de vami/s) :

2 2
V-V X=Vot V°—V,
a= 0:2 0" — 0

accélération ou décélération :
t t2 2X

V=V _ _2X :—V_0+ [.|£§+2_X

temps d'accélération ou de freinage : t= =
a V+V, a |\OaOd a

. e . 1 .2 1 1vi-v3
distance d'accélération ou de freinage: x = 5a.t +Vt = E(v+v0).t = > &
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* Projection d'un mouvement circulaire sur un axe

YA y‘
V\Q ey
M
. f /
0 0
— > |
2 C T x O T Tt
2
/ —I1
- 0 +r y=r sin@
: -
/x’ X
1- X=r cosO 0=Qt
2 Q [rad/s]= 2rtn [tr/s]
T
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» Systeme bielle-manivelle
Exemples bielle - vilebrequinou, de fagon plus approximativgambe (cycliste} pédale (vélo)

AY SA

20 120 150 180 210 240 270 F00 330 360

o 0 &0 90 120 150 180 210 240 2¥0 ZOO Z30 ZE0

Point M : mouvement circulaire de viteQeaad/s et de rayon
Point P : mouvement rectiligne alternatif de vitess¢ d'abscisse :
y (abscisse mesurée a partir du point C)
ous=Yy—| (abscisse mesurée a partir du point O milieu du segment PMB.PMH)
PMB (Point Mort Bas) : MestenB P estau PMB] y=Il-r « s=—r
PMH (Point Mort Haut) : Mesten H Pestau PMH] y=1l+r « s=+r

Calcul de y en fonction d& en posani = Ir_ aved\ <1 (voiture :A =0,3) :

y=CM'+Mp O
CM' =rcos

MP?=1% - MM
MM ' =r sin® H

O >
O s=y-I :I%\coseh/l—()\sine) _lE

Vitesse dé, sachant qu%%:Q:

5T

= 0
=10 coP+ —()\sine) C
O C

L00 y=rcosh+ Iz—(rsine)
[l

0 0 O C
0 | 0 O C

v= ?: | TAQsInG- ZAQS'”GCOS(E = -1\Qsing @+ ——22 - (aveclh =r)
tog 2,f1-(Asing)’ £ 0 |- (rsing)*
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