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Fig. 3.6
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Fig. 3.7

La figure 3.7 represente la
distribution de vitesses sur la
section d'un rotor tubulaire.

Champ d'accelerations
On utilise l' expression generale (2.16) dans laquelle

ro= oik ; E = sk ; ao = va = O ; r = xi + y}+ zk
On obtient

1

a= O

X Y

-
J
O ,

k 1

E + O
z -roy

J k
O ro = (-Ey)I+(Ex)}+(-ro2x) I+(-ro2y)} (3.9)

-rox O

Le vecteur acceleration peut etre ecrit sous la forme
a = ă, +ă,

ou le premier terme represente l' acceleration tangentielle et le deuxieme
I'acceleration normale (fig. 3.8).

y~~ __ ~ __ ++ x

I

yy

~~~~ __-+ x

Fig. 3.8
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tgf = y ; tg~l = ~ = y
X Ex X

~ = ~1
De l'expression (3.9) on tire
a, = ~(Ey)2 + (EX)2= E~r-y-2-+-x-2= EP

av =~(-o}xy + (_0)2yY =0)2~y2 +x2 =0)2p (3.10)
Le module de l' acceleration totale
vaut
a = ~r-a-;-+-a-~= p~ E2 + O) 4 (3.11)

,~
Trajectoire

~-----

Axe fiJ

de rotation O
Fig. 3.9

3.3 Mouvement plan

---

tg~= Y
x

y=~

Les deux composantes de
l' acceleration et l' acceleration
totale sont montrees sur la
fig. 3.9.

C'est un mouvement dans lequel trois points du solide, qui ne sont pas
colineaires, se deplacent dans un plan fixe. La figure <l> formee au cours du
mouvement par la section du solide par le plan fixe P (fig. 3.10), reste tout le temps
dans ce plan. Les trajectoires des points A, B, Cete., sont contenues dans le plan P.

Fig. 3.10

Trajectoire du
du point C1

Trajectoire du
du point C

fixe(P)

On realise aisement que tous les points d'une droite CCI, perpendiculaire au
plan Pont les trajectoires identiques, mais situees dans des plans paralleles au plan
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fixe. Dans le mouvement plan la position d'un solide est definie sans ambiguîte par la
position de la figure <I>dans le plan fixe. Ceei permet de ramener l' etude du
mouvement a eelle du mouvement d 'une figure plane dans son plan (fig. 3.11).

~~L- ~L- __r- :X,

x

Fig. 3.11

On utilise deux referentiels :
- referentiel fixe OlXIYIZt,dans lequel X10lYl coincide avee le plane fixe;
- referentiel lie invariablement au solide de sorte que OZ//OlZl
Conformement a la definition du mouvement on tire

vz = O et voz=O
Done

(3.12)

Paree que l'expression (3.12) doit etre satisfaite pour tous les points de la figure <I>il
resulte que O)x = O O)y = O. Done, le veeteur O) a la forme

O) = mk
et, par consequent E= sk

(3.13)
(3.14)

Exemple des mouvements plans :
a) Un eylindre qui roule sans glissement sur un plan (fig. 3.12a)

y, y

a) Fig. 3.12
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