On considére deux points A et B, situés sur une parallele au vecteur o (fig.2.4).
D’apres (2.13) on obtient

donc ®x AB =0
d’on résulte
Vg =V,

Fig. 2.4

Tous les points du corps situés sur une parallele au vecteur /@ ont la méme
vitesse.
Exprimons la vitesse v, a partir de deux points O et O’ (fig. 2.5)

V, =V, +0x0A V, =V, +0%x0'A

Done

V, +Ox0A =7, +5%0'A

V. =V, rox 00

V, +0x0A =7V, +@dx00'+5'x0'A
@x(0A-00")=a'x0'A

Fig. 2.5

OA-00'=0'A
oxO0'A=0%0"'A
d’ou on tire que ® = ®' donc le vecteur ® est un vecteur libre.

2.3 Champ d’accélérations. L’exviession générale de ’accéleration.
)

|

| On considere ie vecteur OA dont le module est constant. On cherche la dérivée
i par rapport au temps du vecteur OA .
\

P

/ X V, =V, +0x0A
i (Or_——A ) VA—VO=6><6— E rozﬁxm
| dis s e
| \ ou —(, ~T;)=0x0A
’ - 15
\ 4(0A)=5x0A OA-GxOA (215
| o dt

Eun vertu de la définition,

a, :X_}A :%(vo +6><6K)=¢o + O xOA +®xO0A
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I’invariant scalaire

On note ® = €. En tenant compte de (2.15) et que
V, = a, on obtient

a,=a,+Ex0A+ox(@x0A)
L’expression (2.16) fournie la distribution d’accélération ou Je champ
d’accélération.

2.4 Formes de mouvement d’un solide

(2.16)

Le mouvement d’un solide est caractérisé€ par deux grandeurs, qui sont appelés
les invariants du mouvement, c’est—a—dire:
I’invariant vectoriel ®

[0h%

On peut classifier les mouvements des corps en fonction de cas deux invariants
comme il est montré dans ce qu’il suit:

Nomibre de

® |V,| ®©V, | Particu- Situation du Forme de
larités solide ‘ = DDL mouvement
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u = const
o R 1 ROTATION
701 0 | 0 | o=u,® AUTOR D’UN
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La forme du mouvement d’un solide est déterminée de liaisons qui lui sont

imposeées.
Exemples :
ll Mouvement
l autour d’un
| axe fixe
Mouvement |
autour d’un k\crticulation fixe
point fixe
(0)
Rotule sphérique ~~—— Rotule sphérique
(Articulation) [
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