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Roue de vélo sur le sol - Corrigé 
 
Q.1. 
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Q.2. 0V
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Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe. 
 

→ On décompose en mouvements simples. 
2/0 = 2/1 + 1/0 

  
 

011202 R/S,IR/S,IS/S,I VVV   

 

Trajectoire du point I2/0 (si RSG) 

   
Nature du mouvement de 2/1? : 

Rotation autour de l’axe (A, 1z


) 

 

12 R/S,IV =
1212 R/SR/S,A IAV   

 

Champ des vitesses 

 

avec 0V
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
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Nature du mouvement de 1/0 ? : 

Translation rectiligne suivant (O, 0x


) 

 

01 R/S,IV =
01 R/S,AV =

0

OA
dt

d
 

 

Champ des vitesses 

Le point est géométriquement bien 
défini on peut utiliser le calcul direct 

 

0
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x.x.
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→ 0R/S,I x.V
01
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→   0x..RVVV 0R/S,IR/S,IS/S,I 011202

     → 0.R    

 

Q.5. 50 km/h → 4,13
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Roulement à billes - Corrigé 
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Q.2. RSG en I et J : 0V 1/3I


  et 0V 2/3J


  

0/1I1/3I0/3I VVV    (composition de mouvement) → 0/1I0/3I VV   j..r 11


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0/2J2/3J0/3J VVV    (composition de mouvement) → 0/2J0/3J VV   j..r 22


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Q.3. 0/30/3,J0/3,I IJVV   (champ des vitesses) 

→   03122211 z.i.rrj..rj..r
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Q.4. 0/30/3,I0/3,G GIVV   (champ des vitesses) 
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Q.5. 4/34/3,G4/3,C CGVV   

On considère que la bille est en liaison pivot d’axe (G, 0z


) avec la cage 4 → 0V 4/3,G


  

Avec   j.rr.
2
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Calcul de 4  : 

0VVV 0/4,G0/3,G4/3,G
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  (composition de mouvement) 
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