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Par dérivation des coordonnées dans le repére Axy
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Par la méthode des distribution des vitesse dans le repére Axy (@ ,; =61)
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1.) Solide BC: v, =% +Q,.xCB 2.b) Graphiquement
Solide 4B : v, =7, + 8, x 4B )
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2.a) Analytiquement 1. construction de v, et V. horizontaux
_ _ _ Ol =x1 +y1, 2. reporter les deux vitesses en B pour faire
vy =0,61+0,81 m/s=Qp. xI,.B avec Be o , .
) x=0 car I,.€OC la composée des vitesses
V. =0,6m/s T =0, x1,.C=2(0,3-y)T =>y=0 Vg = Ve + Q0 xCB
A7 l7 |7 ﬁ_/
~ ~ ~ Ol,=x"1+y'l - B 1B
v, =0,61+0,81 m/s=Q,, xI,B avec <x'=-0,4-0,5cosx vp =V, +Q  , xAB
x'=-0,8car Iy, elv, 14B
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V,=1,2m/s] =0, x1 ,A=2y'=> y'=0,6 3. I'intersection des deux droites pointillées rouges

nous donne vy
4. Comme vV, =2 V., nous avons un trangle isocéle

l'angle est connu ¢ car Q. ,, x AB
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1. OS Horizontal : (AS est paralléle a I’axe y)

V3B I

DC.sin 60 — EA.sin 60 = CA.sin 30 >6——4— 3= CAE—>AC 23 m

2. Vitesse angulaire de la barre DC : 6 =3 rad/s lz et ¢ ?

v, =E€+9szﬁ=4éTy et Vo =ZQ+5DC><R=6¢ m/s 1, => v /v,
0 0
=>V. =V (solide indéformable) => le triangle est en translation instantanée

= D,0=0 =>¢=2rad/s L
3. Vitesse et accélération du point S
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L’angle 0 représente 1’inclinaison de I’avion. Le point C se déplace horizontalement (vc et ac), le point B subit
une rotation autour du point C (vy.c) et une translation horizontale (ve,w=vc). Le point A posséde une vitesse
d’entrainement (V) et une vitesse relative (vie.4). La vitesse d’entrainement de A peut étre calculée par la
formule des distributions des vitesses en considérant que A est fixe dans 1’avion (dans son repere relatif) et
donc la longueur AB est constante.

X1, a :xTx

w=w0l, =01, a=wl, ; T=x1, Vv,,=x1, a.,

Ve :vc(cosﬂTx—sinHTy) et G =ac-(cosf1, — sm01 )

Vy =ve+@oxB =V, +ol thy =(ve cosﬁ—wh)lx—vcsmé’ly
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Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@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




