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Dérivée dans un repére relatif
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Vitesse d’entrainement et vitesse relative
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(a) Le bras DOA tourne a la vitesse angulaire o = 90 tours/min
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(b) Le bras DOA tourne a la vitesse angulaire mpos = 90 tours/min et le solide S a la vitesse ws = 80 tours/min
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Pour les problemes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle. Vin@ulb.ac.be
Pour les problemes 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




