® GUIDE GENERAL — MODELISATION DES
MECANISMES

(Cinématique — Statique — Cinétique — Dynamique — Equilibre Dynamique)

l. CINEMATIQUE

Repéres et variables
Deux repéres :

R (0, o, Y0, 20) fixe et galiléen
R,(0O, 1,91, 21) lié au solide

2

Angle 6 en radians. Vitesse angulaire § = j—f en rad s~!. Accélération angulaire 6 = fl_tf en

rad s 2.

Changement de base dans le plan z,y,

{:El = cos(#) =y + sin(0) yo
y1 = —sin(6) o + cos(0) Yo

Dérivation dans une base mobile (formule de Poisson)
Vecteur rotation
ﬁl/o — 02

Formule

di) _(dE) g ona
dt ), \dt ), "

Applications aux axes

dei| ;.
dt |o =041
dy; -
7‘0 =0

Vitesse d’un point
V_:B - ﬁA + A_»B/\ 61/0

Accélération d’un point



F_)B - F_»A —|— A_’B /\ QI/U —|— QI/O /\ (QI/O /\ A_‘B)

Cas rotation autour d’'un axe a distance R

Il. STATIQUE

Torseur d’action mécanique au point A
F
My) 4

Mp=My+BANF

Changement de point

Torseurs usuels

Poids appliqué en G

Liaison pivot au point O

F,z1+ Fyy
7;)iv0t - { - }
0o

Somme des actions extérieures au point O

] XF
D Tex = {EMo,i}o
lll. CINETIQUE
Masse et volume
m = pV

Moment d’inertie

Définition



I:/rzdm

Usuels
Tgisque = 3mR’
Tparre, axe extremite = 3 ML
Moment cinétique
Ho=1IQ=102
Torseur cinétique

Au point G
m Ve
721'(1/0):{ S }
He g

ﬁo = I‘fg + O_)G/\ (mﬁg)

Transport au point O

IV. DYNAMIQUE

Principe fondamental de la dynamique

Forme torseur

D Text = Tayu)o)

Torseur dynamique au point G

m]."q
Tay(1/0) = { IézG}
G

V. EQUILIBRE DYNAMIQUE

Mise en équations par projections

Point de départ

Z 7;)(1: = 7;ly

Projections typiques pour une rotation de rayon R



M F, = -mR§?
S F, =mR0
SSM, =16

Petits mouvements

Approximations pour petits angles
sin(f) ~ O cos(f) ~ 1
Equation linéarisée
f+wif=0

Pulsation propre selon le systeme

_ .k _ /9
Wy = 7 ou wy = f

VI. RECAP DES SYMBOLES

f angle en rad

6 vitesse angulaire en rad s—!

6 accélération angulaire en rad s—2
Ql/o vecteur rotation en rad s}

V vitesse en m s—1

I' accélération en m s 2

m masse en kg

I moment d’inertie en kg m?
F force en N

M momenten N m

A produit vectoriel



