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Roue de vélo sur le sol - Corrigé

=0

Q.3. V,

ISZ/SO

Nature du mouvement de 2/0 ? : Mouvement complexe.

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

Vs, 50 = Vos,/m, T Vios, /m N

T T
g % Trajectoire du point | € 2/0 (si RSG)

Nature du mouvement de 2/1?: Nature du mouvementde 1/0 ? :
Rotation autour de I'axe (A, Z, ) Translation rectiligne suivant (O, X, )

Champ des vitesses

: d —
Champ des vitesses V|,51/Ro =\/A’_91/RD =— OA

0

dt
Viis,/r, =Va,s,/r, TIAAQ 1o
e e P Le point est géométriguement bien
défini on peut utiliser le calcul direct
IAAQ RV, Ad.7, =R.a.X 95a -9 %
ANQq r =Ry; Ay =RaX, — =—AX,
2 dt o dt

avec V, s /g, =0 et

=A.X,
0

=4 Vl,s1 /Ry — AXg

> Vs, jp, =R X,

- V|,sz/sc =V|,52/R1 +VI,51/R0 Z(R-d"'ﬂ)io =0 -

. 50000 . A 134
Q.5.50 km/h > A= =134m/s> a=——=— =-39,7rd/s
3600 R 0,35
a Z o gaii . VA . 14
: = L 5 0 ier = =M. =———.39,7=10,9 rd/s
apedalier Zroue Zpedalier 51
. 2.7 . 60 .
-> gpedalier = E'Npedalier soit Npedalier = Elo'g =104 tr/mln
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Roulement a billes - Corrigé

Y2 \70 \E ?0 Ya Yo
RZ 5(.3 24
0, 0; 04
{ Xo s Xo Xo
Z,= 1, Zy= 1, Z,= 1,
QZ/OZHZ'EO Q3/0:03.20 Q4/0:94.20
Qo | |9 0 | |9

Q1. {C, 0= { 1/0 }:{ﬂ.} avec: {C,)0)= { 2/0 }: {ﬂ,} avec:

o Vo /o | Viaso o Vo,2/0 I Vi2/0
Q,,0=6,.7, Q, /0 =0,.7,
Vo,1/0 =0 Vo,2/0 =0
Ma/0 =Vo/0 H1IOAQy ;o =—1.1 70,2, =1,.0,.] V270 = Vo270 +B/\Q2/0 =—1,.i nOy7,=1,.0,.]
2 Vo =rari (g =6 k=1234)) > Vo =005 (0,=6, k=1234))

Q.2.RSGenlet): V., =0et V,_;,=0

_

Vics/0=Vies/1 T Vie1/0 (composition de mouvement) > Vi_3,0=Vi_1/0 =1.0.]

—_—

Vicsj0=Vics2 tVicaso (composition de mouvement) > Vicsj0=Vica/0 =h-@,.]

Q.3. Vi3,0=V,3/0 +ﬁ/\§23/0 (champ des vitesses)
> rn.o.j=t.m.j+0 )i Ao,
- rl.a)l.] = rz.a)z.] —(r2 —rl)a)a.]

N0 —h.0,
n—n

2> |,

Q.4. V3,0 =M3/0 +Gl A€y, (champ des vitesses)

= L=h - L.l =
— : 2 1 2 11 _

2> Vo3/0=N-0p.)— 5 dA Zy =N+
nL=-n

rz.a)z — rl.a)l -

— Lo, th.o -
>|Vs3/0= > -l

Q-5- VC,3/4 = G,3/4 +CG/\Q3/4

—_—

On considere que la bille est en liaison pivot d’axe (G, z, ) avec la cage 4 > Vg 5, =0

— 1 = - - r,.0, — 1.0
Avec CG:‘;(VZ—H)-J et Q,,=Q;,,-Q, =07, —0,.7, et o, =% (Q.3)
271

Calcul de o, :

Ve,374 =Vs3/0 Vo0 =0 (composition de mouvement)

.0, +1 .0

j(Qa.)

Avec VG,3 /0=
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- rz_rl - —~ r2+r1 -
2 Vea/0= c,14/0+GO/\Q4/0:—(rlnt 5 j.l/\a)4.202 5 .@,.

rL.@w, +r,.0, - I, +r O
9\@w4:2 21771 2 lﬂ%j=0
2 2
0.0, +1,.0
_ 2 1 1
> ="
n+n
L., —h.0 — 6.0, +1.0
_ _ 2 1 1 2 1 1
9 93/4—93/0_94/0— .ZO_ 'ZO
rn—n r+n
_— 1 - (Lo —r1.0 r.@, +1,.0
P AN . _ H 272 11 = 22 1**¥1 o
DOU'W3M—_E(5_H)P“ Zy— .z
rn—n r+n
— 1 L.w, —r.m .o +0n.0 |-
— 2772 171 2°72 171 .
9\Qw4—_z(ﬁ_ﬁ) - N
n—r n+n

N V—> _ _1 (rz.a)2 —r. ).(r2 +.r1)—(r2.a)2 +r1.a)1).(r2 —rl) 7
c3/4 2 r+n .

— (o -o) -

S 271 1 2/

VC,3/4 == I
r+n
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