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1-RAPPELS MATHEMATIQUES :
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2-RELATIONS IMPORTANTES :
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poids d'une masse

P :poids en N
P=m.g m : masse en kg
g : accélération de la pesanteur en m/s2
pression
_E p : pression en Pa
LS5 F :force en N

S : surface pressée en m?

raideur d'un ressort

K _E k : raideur du ressort en N/m
f F : force appliquée en N
f:fléche” du ressort en m
* différence entre sa longueur initiale et
sa longueur sous charge
frottement
T : "force de frottement” (ou composante
T=N.p tangentielle) en N

N : composante normale en N
u : facteur de frottement (sans unité)

p=tan@






3-STATIQUE ANALYTIQUE :
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principe fondamental de la statique

IFext=T0"

théoréme de la résultante statique

pour un systéme matériel isolé

principe fondamental de la statique

Y Moy (Fext)= 0"

théoréme du moment statique

tous les moments des résultantes
appliquées au systéme matériel isolé
doivent étre définis au méme point (B)

changement de point d'expression d'un moment

Me(R)=Ma(R)+BAxR





4-STATIQUE GRAPHIQUE :
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5 1. Cas d'un solide soumis & deux forces.

- Un solide est en équilibre sous l'action de deux forces si ces deux forces sont égales et opposées. (Méme
- direction, méme norme, mais sens oppose)

B Bielle A - Condition d'équiliore : 4+ B =0
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N 2. Cas d'un solide soumis a trois forces.

N Un solide soumis a l'action de trois forces extérieures (non
] paralléles) reste en équilibre si :
= Les trois forces sont concourantes en un méme point.

= Lasomme des trois forces est nulle.

Point fmerh

- Force | o i s Direction Sens Norme
M Condition d’équilibre PFS : d'application —
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5-CINEMATIQUE ANALITYQUE :

	TRANSLATION
	

	MTRU

a(t) = 0 m/s2
v(t) = v0 = Constante
x(t) = v0.(t-t0) + x0

	t0 : instant initial (en s);
x0 : le déplacement initial (en m), à t=t0 ;

v0 : la vitesse initiale (en m/s);
x(t) : le déplacement x (en m) à l’instant t.



	MTRUV

a(t) = a0 = constante
v(t) = a0.(t-t0) + v0
x(t) =1/2* a0.(t-t0)2 + v0.(t-t0) + x0

	t0 : instant initial (en s);
x0 : le déplacement initial, à t=t0 ;
a0 : l’accélération initiale (en m/s2) ;

v0 : la vitesse initiale (en m/s) ;

x(t) : le déplacement (en m) à l’instant t.

	ROTATION
	

	MRU

     ((t) = (’’(t) = 0 rad/s2
     ((t) = (0 = Constante
     ((t) = (.(t-t0) + (0
	t0, (0, (0 et (0 sont les conditions initiales du mouvement.


	MRUV

     ((t) = (0 = Constante
     ((t) = (0.(t-t0) + (0
    ((t) =1/2  .(0.(t-t0)2 + (0.(t-t0) + (0
	t0, (0, (0 et (0 sont les conditions initiales du mouvement.



6-CINEMATIQUE GRAPHIQUE :

	
	

	CHAMP DES VECTEURS VITESSES
(solide en rotation)
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R=rayon en m

ω=fréquence de rotation en rad/s
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	EQUIPROJECTIVITE

(solide en mouvement plan)

La projection orthogonale de 
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	CIR

(solide en mouvement plan)

Le CIR est situé à l’intersection des perpendiculaires aux supports des vecteurs vitesses du solide.
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7-DYNAMIQUE :

[image: image12.png]pﬁncipe fondamental de la dynamique / mouvement de translation rectiligne
théoréme de la résultante dynamique

Fext=m.a

pour un systéme matériel isolé

m : masse du systéme isolé en kg
a: accélération du systéme isolé en m/s2

principe fondamental de la dynamique / mouvement de translation rectiligne
théoréme du moment dynamique

Y Ms(Fext)=0"

principe fondamental de la dynamique / mouvement de rotation autour d'un axe fixe
théoréme du moment cinétique

Y Ma(Fert)=ds. 7

m.r2 3
Ja= pour un cylindre tounant autour de son axe

2

J & : moment d'inertie du solide en rotation
en kg.m?

w': accélération angulaire en rad/s?

m : masse du cylindre en kg

r: rayon du cylindre en m





8-TRANSMISSION DE PUISSANCE :

[image: image13.png]TE) formulaire_mecanique pdf - Adobe Readier N «-—n 1o W S8

Fenétre_Aide

5 S e

®&® 1% - o [

Rechercher 5

transmission de puissance

couple transmissible par friction ( embrayage, limiteur de couple, ... )

C=F.rmy.n.p

C : couple transmissible en N.m

T moy : rayon moyen des contacts en m
n : nombre de contacts

W : facteur de frottement (sans unité)

rapport de transmission

_Menree _ 40
k_nmme_( N

produit z menées
* produit z menantes

on rencontre parfois le terme "rapport de réduction”: = % <1

< rapport de transmission

- fréquence de rotation en tr/min
:nombre de contacts extérieurs
:nombre de dents

N O S =

transmission par courroie et transmission par engrenage

E]
o

z
1-22-02 avecd=m.z
2 z1 dy

El
a

la derniere égalité ( = :—T ) n'est pas valable pour les couples roue + vis sans fin

n : fréquence de rotation en tr/min

z:nombre de dents

d : diameétre de poulie ou diamétre de roue
enm

m : module de denture en mm

principe vis - écrou ( rotation de vis provoquant une translation d'écrou )

<

s : déplacement de ['écrou en m
p : pas de vis en m ( par tour ),
8 : angle de rotation de la vis en rad

v : vitesse linéaire de l'écrou en m/s
n : fréquence de rotation en tr/min

C : course du piston (translation) en m

e : excentration de la manivelle (rotation)

enm

20x207mm < [ - )

O &





9-ENERGETIQUE :
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P=F.v

o

< puissance en W
forceenN
< vitesse linéaire en m/s

puissance relative & un mouvement de rotation

P : puissance en W
P=C.w C: couple en N.m
w : vitesse angulaire en rad/s
rendement

P Puse
Pentree P absorvse









































































































































































































































































































































global = 1 x 2 x …
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I : Centre instantané de rotation
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