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La vitesse limite à trouver est celle pour laquelle les voitures ne dérapent pas dans la direction de la normale à 
la courbe suivie sous l’effet de la force centrifuge. (v = const) 
L’équation de Newton projetée dans le trièdre de Frenet devient dans les axes ( 1 , 1 , 1t n b ) 
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où Fb = -mg ; Fn = 0  et Ft = 0 . => B = mg = const  
Quand débute le glissement transversal, on utilise la 
réaction N suivant 1n qui est liée à la réaction B par la 
relation suivante N<f.B exprimant le glissement 
transversal. 
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Donc à la limite, on a ² 19,81 / 70 /mvfmg v fgR m s km h
R

= => = = = .  

Pour avoir une marge de sécurité (usure des pneus, non respect des limites de vitesse), on prévoit d’installer 
un panneau de 50 km/h. 
Pour augmenter cette limite de vitesse, différentes solutions sont possibles : 
- Augmenter le coefficient de frottement entre la voiture et l’asphalte 
- Incliner la route vers l’intérieur pour contrer l’effet de la force centrifuge 

 

3. Conservation de l’énergie car il n’y a pas de frottement  VA+TA= VB+TB 
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4 Sur la droite AB : 
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5.2 La résolution complète de l’exercice est sur le site dans l’onglet « More » de « MécaII » :  

projet matlab : le bombardier 
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
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http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécaII>Tps. Login : student, mot de passe : newton 

Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Pour les problèmes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be 
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