Mécanique
Cinématique
Cinématique C1 & C2


1) Système de bielles

1, 2 et 3 sont des bielles.
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Données :

1 est articulé en O (avec le bâti 0) et A (avec la bielle 2) ;

3 est articulé en C (avec le bâti 0) et B (avec la bielle 2) ;

OA = CB = R


AB = d
(1/0 = (2/0 = vitesse de rotation de 1 et 2 = constante.


a) Définir les types de mouvements suivants : Mouvement de 1/0, de 2/0, de 3/0.

b) Définir les trajectoires des points A et B dans le repère %0.

c) Déterminer littéralement les coordonnées du vecteur vitesse du point A : _V(A(1/0).

d) Déterminer littéralement la norme du vecteur vitesse du point A : ||_V(A(1/0)||.

e) Si R = 60mm et (1/0 = 150 tr/min, calculer ||_V(A(1/0)||.

f) Que peut-on dire de _V(B(3/0) ?

g) Déterminer les composantes normale et tangentielle de l’accélération du point A.

2) Abscisse curviligne

Le point M d’un solide S a un mouvement plan dont l’abscisse curviligne est : s(t) = t² + 3.t – 10.

Déterminer à l’instant t = 5s. la vitesse algébrique et l’accélération tangentielle du point M.
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R.cos((1/0.t)�
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