Modélisation des I
N Mouvements particuliers Date :

systémes mécaniques

1/ Mouvements rectiligne uniforme.

C’est le mouvement le plus simpt&ns accélération (a = ) avec une vitessmnstanteau cours du temps.

- . On appellera :
Equations de mouvement : . o
Xo : déplacement initiale at=0
a=0 Vo : vitesse du mouvement
V =Vp = constante X : déplacement & l'instant t.
X =Vo.t+ Xg
Allure typigue des graphes :
X Vv a
A o+ X0 A A
=Vo
X V =Vp
a=0
»t »{ »{
Déplacement vitesse Accélération
Le déplacementx La vitess® est cons- L'accélérationa est
augmente en fonction du tante, elle n‘augmente pas nulle et le reste tout au
tempst en fonction du temps long du temps

2/ Mouvements rectiligne uniformément varié.

L'accélération uniforme de la vitesse est l'augateat, ou la diminution, de cette derniére d'unangwe
constante de vitesse a chaque fraction de tempseggliccede. Elle se mesure en métre par secondequade
autrement dit en métre par seconde au ¢at).

Equations de mouvement :
On appellera :
a =Constante Xo : déplacement initiale at=0
v=at+\ Vo : vitesse du mouvement
x=12af+vt+X X : déplacement a I'instant t.
Formule utile : t: le temps de déplaceme

VV=v i+ 2a(x—x)

Allure typique des graphes :

a, Va XA X0
t

+ Vo
a = Constante —at Vo

Accélération vitesse Déplacement

L'accélérationa est La vitesse augmente Le déplacementx
constante, elle n‘augmente d'une valeur constanteen augmente en fonction du

pas en fonction du temps  fonction du temps tempst. La courbe est une
parabole.
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3/ Mouvement de rotation uniforme.
C'est le mouvement le plus simpkgns accélération et avec une vitesse consthiaiegle parcouru se
calcule en fonction de la vitesse de rotation eiedops de déplacement.

L’accélération angulaire estille et les équations de mouvement sont :
On appellera:

Equations de mouvement : . o
6y = l'angle déja parcourue a l'instént
t le temps de déplacement.

wy = lavitesse initiale du mouvement.

a=0
W = uy = constante 0 = l'angle a l'instant.
0=06,+wt

Remarque :
Ces équations de mouvement sont les mémes que dallmouvement de translationest remplacée

par®, v parw eta para.

4/ Mouvement de rotation uniforme varié.

L'accélération uniforme de la vitesse est l'augateat, ou la diminution, de cette derniére d'unangwe
constante de vitesse a chaque fraction de tempseaggliccéde. Elle se mesure en radian par secandegonde

autrement dit en radian par seconde au ¢eark/s).

L’accélération angulaire’est pasulle et les équations de mouvement sont :
On appellera :

Equations de mouvement : ' o
0, = l'angle déja parcourue a l'instant
t le temps de déplacement.

wy = lavitesse initiale du mouvement.

0=12at°+wpt+ 6
W=at+uw @ = l'angle a linstant
a = Constante

Formule utile :

o =wy?+2a (6-0y)

Remarque :
Sia>0, il yaaccélération sia <0il y adécélération ou freinage

Exemple Un arbre de turbine atteint la vitesse de 4000rtrém 8 minutes. Déterminons les équations de
mouvement si I'accélération est constante.

Réponse :

Page 2/2 |

Mouvements particuliers www.gecif.net




