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La § 5 +@x04 =@y, x 04 =wm,,r1
7 __ _ =0 =0
Vg =Ve +@ep xCB = wpprl,
Les vitesses v, et vp sont paralléles. Comme la barre AB est indéformable, elle
subit une translation curviligne instantanée donc les vitesses de 4 et B doivent
étre égales.
Lb 5, =%, +@%xA=a%IA=w'2r1,
— _ =>20'= 0
Vg =Vo +0cg XCB = wprl,
(avec I le point de contact du disque avec le sol)
2.1 Le CIR de la barre OA est O et celui de la barre AC est représenté sur le
dessin: 1 (intersection de la droite perpendiculaire a v, et de la
perpendiculaire a vg).
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Vg :Eﬂlx (a)BC =-rrad/sl; &y, =—wp, 1, et O =—-wp, Z)

Vy =Vp +@py x OA=2rog, 1 +rog,l,
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= Wy, =305, ; Opy :—% rad/s 1, et @, :—1—7; rad/s 1,

V) =T + B,y XO_D=31—7IT.6rTX

Vg =Vp +@pp x DE = %Tx +2ropg 1, +2x/§ra)DETy =vg |
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=> wpp =0 (batre en translation instatanée) et vy = ——1
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4.1 Nous repérons deux points appartenant au solide qui ont
une vitesse nulle : le disque ne glisse pas donc la vitesse du
point 4 est nulle. Il en est de méme pour le point D qui est
appartient a 1’axe fixe OO’. Donc I’axe instantané de
rotation passe bien par ses deux points.

On travaille dans les axes xyz centrés en A4 avec z dirigé
suivant OO’ et x dirigé suivant OA.

o=Q+&,,=-w,cos01 +(Q-w,,sind)L
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Condition de roulement sans glissement :
v,=0=v.+@xCA avec CA=Rsin@1 —Rcosf1
et Vo= Qx0C = Q4Rcosc9Ty

Vv, =0=0Q4Rcos 01, +(QRsin0 - w,, R)1,
=> Q4R cos8+ RQsinf — Ro, 0
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@, =Q+17 par le dessin on peut aussi directement établir que - 1g0 et w,, = o~

= @=-O17cosOL +Q(-/17sin0)L =—4Q1, et &=0x&=QLxd=-4Q"],
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5. 1. OS Horizontal : (A4S est paralléle a I’axe y)
D
sin60.6—sin60.4:£.2 = AC= .\E =2/3m
2 sin30

2. Vitesse angulaire de la barre DC
=3 radls L et ¢ ?
Ve /v, => le triangle est en translation instantanée : @, =0et v =V,
V=V +OLxEA=401, et Vo =V, +@pcxDC=6pm/s |, =>p=2rads L 5
T T
3. Vitesse et accélération du point S

s =V =V, =12mis T, et Fy =8+ gy x AS+ By, x(Bgyx AS) =Ty + By x AS

a,=ag +£AE><a+a_)EA x(a_)EA xa)za_)EA x(a_)EAxa)z—a)EAza:—"a
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07T, =471,

Ac(ceacy =g +E4c x AC+ 40 (“_’Ac XE) = _"a
—_

=0
Ge(ceany = p + Epe X DC+@pc %(@pe x DC) =[DC|epc 1, - | D
=0
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=> Ty =@, +Zgy xAS = (—492 +243. sir1330ij =12(-3+43)T,
Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 2

Pour les problémes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécall>Tps. Login : student, mot de passe : newton




