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Par dérivation des coordonnées dans le repère 
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Par la méthode des distribution des vitesse dans le repère ( 1 )
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3 1.) Solide BC : 
B C BCv v CB= + Ω ×  

Solide AB : 
B A ABv v AB= + Ω ×  
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http://www.ulb.ac.be/polytech/smana/Seance01CinematiqueCIR.htm 

2.b) Graphiquement  
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 2.a) Analytiquement 
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5.a 1
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Les vitesses vA et vB sont parallèles. Comme la barre AB est indéformable, elle 

subit une translation curviligne instantanée donc les vitesses de A et B doivent 

être égales. 
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(avec I le point de contact du disque avec le sol) 
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6. 

Nous pouvons appliquer la formule de 

cinématique pour les solides. 

Pour la bague extérieure (IA=d) : I=CIR 
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Pour la bague intérieure : 
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Pour la bille (C=CIR) : 
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4. L’angle θ représente l’inclinaison de 

l’avion. Le point C se déplace 

horizontalement (vC et aC), le point B 

subit une rotation autour du point C 

(vrel-C) et une translation horizontale 

(ventr=vC). Le point A possède une 

vitesse d’entraînement (ventr=vB) et une 

vitesse relative (vrel-A). 
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Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis à jour sont sur le site de méca :  

http://cfao.ulb.ac.be/cfao/teaching/meca2/tps.html 

Pour toute question, veuillez contacter par email : 

- Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be pour les problèmes relatifs aux Tps et aux laboratoires ; 

- CFAO.Matlab@ulb.ac.be pour les problèmes relatifs aux projets Matlab 

Des permanences seront organisées un jeudi sur deux à 12h dans la salle de réunion UB3. 

Jeudi 17/11 ; Jeudi 01/12 ; Jeudi 15/12 


