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Composition des vecteurs vitesse

Composition des vecteurs accélération

Mise en évidence :

On utilisera les relations de composition des vitesses quand un solide ou un point matériel se déplace de
on connait le mouvement,
par exemple un préhenseur en translation par rapport au bras du manipulateur. En cinématique graphique,
nous retrouverons souvent le cas d’actionneurs de type vérin : on distingue la vitesse de sortie de tige qui

fagon évidente (souvent translation rectiligne) par rapport & un autre solide donc

nous permet de calculer la vitesse des points du solide mu par le vérin.

1. Composition des vecteurs vitesse, notions de base :

Soient :

Un solide S, indéformable.

Un point A du solide S.

Un repére R;, en mouvement dans un repére R. Le
solide S; est 1ié au repére Le solide S; est une restriction
géométrique du repére R;. R
» Un point P est en mouvement par rapport au solide Sy,
donc par rapport au repére R;. o
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Ecrivons la définition de la vitesse du point P dans son mouvement /R:
VP/R = “4I[d0OP/dt]g = **9[d00,/dt]g + [dO:1P/dt]r

VP/R = VO/R + [dOP/dt]g; + Q Ry/R A OP &

VP/R =VO/R+PO; A QRy/R + [dOyP/dt]r;

VP/R = [dO1P/dt]g; + VO1€R/R+PO; A Q RY/R (équiprojectivité)

solide S

. VAESR=VAeSR;+VAeR/R

, i
oint P par rapport au

a l'aide de la relation

/";R‘l' :
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ETUDE DU MOUVEMENT DU VERIN
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Notice de calcul

La vitesse de sortie de tige est de 4cm/s, déterminer la vitesse de descente de la charge en G
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La masse du systéme a tendance a
faire descendre le coulisseau, le
ressort maintient un équilibre.

Les paramétres de position sont 0(t),
AD), o).

Déterminer les liaisons entre les
paramétres s’il y a roulement sans
glissement en .

Me)
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Le schéma ci-contre représente une

remorque S;. L’essieu arriére est articulé en

G. Un bras (GC=€) S; est en liaison pivot

(Gz) avec la remorque ; les roues S, sont en

liaison pivot (CZ) avec le bras.

Le sol est supposé plan et horizontal. R est

1ié au sol S : Ro(Xo, Yo, Zo)

On note :

o ) la distance de G par rapport au sol.

o AY) la cote du point G par rapport au
sol.

o  @(t) Porientation de la roue par rapport
au solL.

o 0O(t) ’orientation du bras par rapport au
sol.

Ecrire, en fonction des paramétres énoncés
plus haut, la vitesse de I €2/0.

Déterminer les conditions de roulement sans
glissement.

(cc icam Nantes 2008)
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Le moteur fait tourner la roue dentée
S2 qui roule sans glisser sur S3.
Déterminer la liaison entre les
parameétres.




