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SCIENCES INDUSTRIELLES POUR L’INGENIEUR 

DC5:Analyser et caractériser le mouvement dans les 
mécanismes 

 

Mouvement plan sur plan 
 

Objectifs 

• Proposer et analyser le paramétrage d'un mécanisme 

• Utiliser les démarches et méthodes permettant de déterminer les 

caractéristiques du mouvement des points d'un solide (trajectoire, 

vitesse, accélération 

 

Savoirs 

Je connais: 

• Loi de mouvement 

Savoir Faire 

Je sais faire: 

• Paramétrer le mouvement d'un solide indéformable 
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Les systèmes grand public et industriels 3D peuvent souvent être 

ramenés à une étude 2D. Cette simplification permet des résolutions 

de problèmes beaucoup plus simple et notamment graphique. 

I. Généralités 

Un solide est en mouvement plan lorsque tous les points 

de celui-ci se déplacent dans des plans parallèles à un 

plan de référence. 

▪ Une translation plane et une rotation d’axe sont des 

mouvements plans particuliers. 

▪ Un mouvement plan peut-être considéré comme 

l’addition d’une translation et d’une rotation. 
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II. Mouvements plan sur plan particuliers 

II.1. Mouvements de translation 

 

 

 

 

 

 

II.1.1. Mouvements de translation rectiligne uniforme (MRU) 

C’est le mouvement le plus simple, sans accélération  et avec une vitesse constante au cours du temps. 

  

 

Instant t 
x 

Instant t0 

x 
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O 

Origine du repère 

file:///G:/Lycee/Lycee_Encours/ATS_DOC_1/DC5_Analyser%20et%20caractériser%20le%20mouvement%20dans%20les%20mécanismes/M4_Caractéristiques%20cinématiques/anim_cours/mru.swf
anim_cours/transl.swf
../animation/balais.swf
../animation/helice.swf
../animation_bielle_manivelle/index.html


Cours DC5-M4 _ Paramétrer et caractériser le mouvement d'un solide 

CPGE ATS Lycée Eiffel Dijon Dufour - Crédits Denis Guérin / Stéphane Genouel Page 3 sur 4 

Equations de mouvement 

𝑎 =  0 

𝑣 =  𝑣0  =  𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒 

𝑥 =  𝑣0. (𝑡 − 𝑡0 ) + 𝑥0 

𝑎 : 𝑎𝑐𝑐é𝑙é𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 

𝑣 : 𝑣𝑖𝑡𝑒𝑠𝑠𝑒 𝑑’𝑢𝑛 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 (𝑣0 = 𝑣𝑖𝑡𝑒𝑠𝑠𝑒 𝑖𝑛𝑖𝑡𝑖𝑎𝑙𝑒 à 𝑡 = 𝑡0) 

𝑥 : 𝑑é𝑝𝑙𝑎𝑐𝑒𝑚𝑒𝑛𝑡 à 𝑙’𝑖𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡 𝑡 (𝑥0 = 𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑖𝑛𝑖𝑡𝑖𝑎𝑙𝑒 à 𝑡 = 𝑡0 ) 

 

Allure typique des graphes 

 
 

II.1.2. Mouvement de translation rectiligne uniformément varié (MRUV) 

Il sert de modèle à de nombreuses études simplifiées. Pour ces mouvements, accéléré (𝑎 > 0) ou décéléré 

(𝑎 < 0), l’accélération a reste constante au cours du temps. 

 

Equations de mouvement 

𝑎 = 𝑎0 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒 

𝑣 =  𝑣0 + 𝑎0. (𝑡 − 𝑡0) 

𝑥 =  𝑥0 + 𝑣0. (𝑡 − 𝑡0) + (
𝑎0

2
) . (𝑡 − 𝑡0)² 

𝑎 : 𝑎𝑐𝑐é𝑙é𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 

𝑣 : 𝑣𝑖𝑡𝑒𝑠𝑠𝑒 𝑑’𝑢𝑛 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 (𝑣0 = 𝑣𝑖𝑡𝑒𝑠𝑠𝑒 𝑖𝑛𝑖𝑡𝑖𝑎𝑙𝑒 à 𝑡 = 𝑡0) 

𝑥 : 𝑑é𝑝𝑙𝑎𝑐𝑒𝑚𝑒𝑛𝑡 à 𝑙’𝑖𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡 𝑡 (𝑥0 = 𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑖𝑛𝑖𝑡𝑖𝑎𝑙𝑒 à 𝑡 = 𝑡0) 

 

Allure typique des graphes 

 
 

II.1.3. Exemple 

Un chariot d’une machine pour découpage laser atteint la vitesse 

horizontale de 10 𝑐𝑚/𝑠 𝑒𝑛 2 𝑠 . Le chariot évolue à vitesse 

constante pendant 8𝑠  puis s’arrête en l’espace de 2.5𝑠 . Les 

accélérations et décélérations sont supposées constantes. 

▪ Réaliser le graphe représentant l’évolution de la vitesse 

en fonction du temps : 

▪ Déterminer les inconnues du mouvement (temps, 

position, vitesse, accélération) à l’instant initial et à 

l’instant final. 

▪ Tracer les graphes 𝑥 = 𝑓(𝑡), 𝑉 = 𝑔(𝑡), 𝑎 = ℎ(𝑡) 

 

II.2. Mouvement de rotation autour d’un axe fixe 

(circulaire) 

II.2.1. Mouvement de circulaire uniforme (MCU) 

C’est le mouvement de rotation le plus simple, sans accélération (=0) et avec une vitesse angulaire 

constante au cours du temps.  

Bâti

Laser 

Chariot

 

 

M1 

M2 

x 

1 

2 

 

Instant t1 

Instant t2 
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Equations de mouvement 

𝛼 = 0 

𝜔 =  𝜔0 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒 

 =  0. (𝑡 − 𝑡0) + 0 

 

 : accélération angulaire  

 : vitesse d’un point (0 = vitesse initiale à 𝑡 = 𝑡0) 

 : déplacement à l’instant t (0 = position initiale à 𝑡 = 𝑡0) 

II.2.2. Mouvement de circulaire uniformément varié (MCUV) 

Pour ce mouvement, accéléré (>0) ou décéléré (<0), l’accélération  reste constante au cours du 

temps. 

Equations de mouvement 

 =  0 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡𝑎𝑛𝑡𝑒 

 =  0  +  0. (𝑡 − 𝑡0) 

 =  0  +  0. (𝑡 − 𝑡0)  + (0/2). 𝑡² 

 : accélération angulaire 

 : vitesse d’un point (0  = vitesse initiale à 𝑡 = 𝑡0) 

 : déplacement à l’instant t (0 = position initiale à 𝑡 =  𝑡0 ) 

Vitesse d’un point en mouvement de rotation par rapport à un axe fixe. 

➢ 𝑇𝐴𝜖𝑆 𝑅⁄   : Cercle de centre O de rayon OA 

➢ 𝑉𝐴𝜖𝑆 𝑅⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  : - Tangent en A au cercle TAS/R 

- Dirigé suivant le sens du mouvement 
 

L’intensité de 𝑉𝐴𝜖𝑆 𝑅⁄
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   est égale à : ‖𝑉𝐴𝜖𝑆 𝑅⁄

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖ = 𝜔𝑆 𝑅⁄ . 𝑅𝐴 
 

Accélération d’un point en mouvement de rotation par rapport à un axe fixe. 

Le vecteur accélération peut-être construit dans une base à partir de 2 composantes 𝒂𝑨⃗⃗ ⃗⃗  = 𝒂𝒕⃗⃗⃗⃗ + 𝒂𝒏⃗⃗ ⃗⃗   
avec : 

• 𝑎𝑡⃗⃗  ⃗ : accélération tangentielle portée par la tangente en A. 

o 𝒂𝒕 = 𝜶.𝑹 = 𝜶.𝑶𝑨  avec 𝛼 accélération angulaire en 𝑟𝑎𝑑. 𝑠−2 

• 𝑎𝑛⃗⃗ ⃗⃗  : accélération normale perpendiculaire à ta  et toujours dirigé vers 

la partie concave de la trajectoire. 

o 𝒂𝒏 = 𝝎𝟐. 𝑹 =
𝑽𝟐

𝑹
 

•  

Différents cas : 

 
Remarque : Dans le cas d’une translation rectiligne, il n’y a pas d’accélération normale, le vecteur 

accélération est porté par la tangente au point considéré, à la trajectoire (comme le vecteur vitesse). 

 

II.2.3. Exemple 

Une turbine atteint la vitesse de 2500 tr/min en 5 minute ave une accélération constante. 

▪ Donner la nature du mouvement. 

▪ Donner son accélération angulaire. 

▪ En déduire le nombre de tours qu’elle a effectués pendant la durée du démarrage. 

▪ Déterminer la vitesse et l’accélération d’un point de la périphérie de la turbine (R = 1,5 m) dans les 2 

cas suivants : 

o En régime normal (2500 𝑡𝑟/𝑚𝑖𝑛) 

o A l’instant 𝑡 = 4𝑚𝑖𝑛. 
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