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Animation en ligne :
http://www.ulb.ac.be/polytech/smana/Seance02CinematiqueHelicoidal.htm
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2. 1).(em: & =0;a,=0)

Ry : Repere OX,Y 7, fixe.

R, : Repere Ox;y,z; tournant autour de I’axe Yy = y; ( CT)RI/RO = szyl )

R, : Repere Ox;y»z; tournant avec R; et autour de 'axe x; = xx(@g, /g, = Wg, g, + g g, =0, sz +w, IVI )
R; : Repere Gx;y;z; 1ié au disque et tournant avec R, et autour de z, = 73

(g, g, =Dg,g, +Wp, g, == L, +@, 1, +a51 =y, carlerepere R;est completement li¢ au disque)
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a)disque =0 lxz + @, lyl Ty 112 =0 ]7(2 + o, (COS (2] 1y2 +sin o 112 )+ 2] ]Zz
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2.) Invariant scalaire

a)siw, #0 et w, #0 : mouvement hélicoidal instantané (HI) = mouvement de rotation et de translation de

vecteur vitesse angulaire @=-e, 1, +a)2T‘,+a)3Tz. Axe HI est // a @ passant par Q tel que

ox|V, =V, _ _ Wve _ -, 0, —  (-be?,,-bow,,0
@ =- (_Q_ C)+/1a) avee 7, =22 5 = —bw,m, (-o1. 0,.05) =>(Q=( 2 10,,0)
0.0 .0 ? + W%, + W2, ? + W%, + W,

b)si @, =0 et w; #0 : Rotation instantanée (en t) autour de ’axe // @ passant par C avec @ =(-@,,0,0;).

Cas part. :
-si @ =0 Rotation instantanée (en t) de @ =(0,0,®;) autour de C,

-side plus @, =0 Rotation continue (méme & , méme axe de rotation. V't)
c)si @, =0 et @, #0 :Rotation instantanée (en t) autour de I'axe / & avec @ = (-, ®,,0)

Cas part. :
-si @ =0 Rotation continue autour de Oy.

-Sienplus @, =0 :Rotation. continue uniforme
d) si @, =w, =0 : Rotation instantanée de @ =(-;,0,0) autour de Ox.

Cas patrt. :
-si @, =0 Rotation continue (méme & , méme axe)

-si @, =0 Solide immobile a cet instant.
3) Si Q et Q’ sont deux points distincts de Iaxe hélicoidal instantané (v, et v, // @)
ay =ay +ox(ox 00 )+Ex Q0 avec ox(@x 00 )= wx(vy —7y)=0 car @//vy 17,
Pour que les points de I’axe hélicoidal aient le méme vecteur accélération, il faut a, =a, => £X 00 =0

o 0@

comme nous avons : E)X(E)X@')=O=>@ =—w = X'llw
0.0
On peut donc vérifier la relation suivante €x@®@ =0
(&, + 0y 03) 0y - 0y @0*, =0 o =w;=0
o, (0 + @) =0 <=>{ou
W w5+ o (@, + w@;) =0 0, =0 et @, =-w;




V) =Vp +®XO0A = DX O0A = —rl,
— _ = W=
Vg =Ve +Bpg XCB = -Weprl,
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.
3b 5 =% t@XIA=@XIA=-0'2r],

— _ }=> 20" = Wcp
Vg =Ve + @ XCB =@y 1],

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

4. 2 degré de liberté {x, 8}
Coordonnées {x,, 5,6} l £
@, = de; Ojisque 52 = ﬁTz’ Dyp = 9Tz

cercle S1

Repere xyz fixe ; Repere x;y;z; lié a S;; Repere x,y,z; lié a

AB ; Repere x3y;z; liéa S, N
Condition de roulement sans glissement en D point
de contact entre §; et S, : Vpeg =Vpes,
Vpes, =Vy+@ XAD = i1, +Rd1,
Vpes, =V + @ XBD = i1, +(R-a)01,_+afl,
= (R—a)g—i-a,l?: Ra
Condition de roulement sans glissement en / point de contact entre S etlesol :  V;cg, =V,
=>0=v,+@ XAl =1 —R&1, =>i=Ra
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o/ A 1l faut écrire la condition de roulement sans glissement en P
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Pour les probleémes 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
Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis a jour sont sur le site de méca :

http://beams.ulb.ac.be/beams/teaching/meca200/tps.html




