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Appliquées Corrigé de la séance 1
1. — vpcos f=v, cosf
Vp =V, F @y xAB=>1 " F=va )
vgsin f=-v,sinf+@,,L
2
Wyp = ! j cos’ @ +v, siné
2.

AG = [%cos9+%cos(9+a)}i +{§sin€+%sin(€+a)}@

Par dérivation des coordonnées dans le repere Axy

Ve _dAG _ —£sin99—3—Lsin(9+a)9 1+ £c0s99+3—Lcos(9+a)9 i
dt 2 8 2 8 :
ag :%: L s9€2—3—Lcos(9+a')92 —£s1nt9(9—3—sm t9+a'
dt 2° 8 2

|~ Lsinge? —3—Lsin(9+0()92 +£c059€+3—c0s(9+a)€
2 8 2 8
Par la méthode des distribution des vitesse dans le repére Axy (@, = HTZ)
Vg =V T 04 XAG = GTZ X([%cos9+%cos(9+a)}i +[§sin€+%sin(9+a)}i}

A =@y + Dy XDy} AG) + 8,6 X AG avec £y =61,

3 1) Solide BC: 3, =v.+0,.xCB
Solide AB : v, =7, +Q,, xAB

2.b) Graphiquement

IAB

0.6m/s1.1,,
- — 3 - 4 _ _
L. 1, :slna:§:> 1.1, —cosa:g—> Qpe=-2s"lLet Q, ,=+2s"1
ourga= 3__ % =Q,.=2s"
‘QEC _

http://www.ulb.ac.be/polytech/smana/Seance01CinematiqueCIR .htm
2.a) Analytiquement

vB=0,61+0,81 mls=
Ve =0,6m/s 1 =Qu.x1,.C=20,3-y)1. =>y=0
Vg —06L+08L m/s=Q

Q.- xI,.B avec I, B=x] -kyTv et x=0 car Iy, 0OC

ABXIABB avec I,,B=x'1+y L et x'=-0,4-0,5cos=-0,8 car I,.,elV,

v, :1,2m/slx :QABXIABA:2y =>y'=0,6

.o _ _ _ _
Vg :En-lx (a)BC =-—mrad/sl; &y, =—Wp, 1. et Wgy =—Wp, lz)

Vj =V + By, XOA =2r@p, I +ray, 1,

V, =V + @y X BA = [%7[+%(03AJTX +3rap, 1,

_ - _ 3 -
=> Wy, =3Wg, ; Wy :—% rad/s 1, et @, :——71[ rad/s 1,
- == 3 -
v, =7, +a)0A><0D:1—71[.6r1x
— 187 _ _
Vg =Vp +a)DE><DE—?—11 +2rap; 1, +2\/§ra)DE I, =vgl,
187r —

=> wp; =0 (barre en translation instatanée) et v, = =TH L




c

cB
2r B

5a 3 =3, +@X0A = @, xOA = @y, r],

- = .= _=m - }=>w=wCB
Vg =Ve +@pp XCB = Weprl,

a

Les vitesses v4 et vp sont paralleles. Comme la barre AB est indéformable, elle
subit une translation curviligne instantanée donc les vitesses de A et B doivent
étre égales.

5b 5, =V, +@XIA=0%IA=0'2r],

[ — _ }:>2a)':a)CB
Vg =Ve + @ XCB = g1,

(avec I le point de contact du disque avec le sol)

6. Pour la bague intérieure :
178 = 17rﬂl + Ventr = ‘70 + §X 57
Pour la bille (C=CIR) :
Vv, =V, +@X BA => ‘VA‘ = ‘VB‘—(O‘BA‘ avec W=-0],
b-a v,+v
Vgt =0——=>0p=2-4—2F
Nous pouvons appliquer la formule de 2 b-a
cinématique pour les solides. 2dv +0% _va +Qu
Pour la bague extérieure (IA=d) : [=CIR B=-2-C 2 1=-|—C 1
v,=v,+Q, xIA=Q,  xIA=>v,=Q_d b-a : b-a )
V,=v, +Q, xI0=Q, xI0 =>v,=Q,.c/2
Al d =
=V, =——v, =———v]l,
AO c/2
7.

10y =1,,0,

k
% r, 0, = Ho,
< I, r-
W, =— n @,
Iy I
v =152 miles | h = 244620 m/ h
@ Circonférence de la roue : 270.235 m = 1.476548m

@ =244620/1.476548 tours/ h
=165670.1369 tours/ h
=2761.1689 tours / min

;= %% 2761.1689 tours/min = 207.08 tours / min

4. L’angle 0 représente l'inclinaison de v, =v.(cos@1 —sinfl)
I’avion. Le point C se déplace :
horizontalement (vc et ac), le point B o o _ _
subit une rotation autour du point C Vz =Ve +@XCB =V, +@1 Xhl =(v.cosd—-wh)], —v,sinfl,
(Veel.c) €t une translation horizontale
(Venw=Vc). Le point A possede une . -
vitesse d’entrainement (Ve,y=vg) et une V4 = Vs T @OXBA +V,, = (vc cos —wh+ L)1, + (@L-vsinO)I,
vitesse relative (Veei.a). a,=a, +@xBA +ox(@xBA )+2@xv,,)+a,

E=ailz=6’11, ‘?zd)lz B EAz(aCcose—ah—Lw2+ﬁ)TX +(—acsin¢9—hw2+La+2a)I;)T
=11,v,=01,a,=0i1

X rel x

a.=a.(cosfl, —sinHIV)

a,=a.+wxCB +5><(E><C‘B)=(accosé’—ah)i—(acsin49+ ha)z)i

v

S|

Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis a 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 problemes relatifs aux Tps et aux laboratoires ;
- CFAO.Matlab@ulb.ac.be pour les problemes relatifs aux projets Matlab
Des permanences seront organisées un jeudi sur deux a 12h dans la salle de réunion UB3.
Jeudi 17/11 ; Jeudi 01/12 ; Jeudi 15/12




