LE MOUVEMENT DE
ROTATION
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MOUVEMENT CURVILIGNE
UNIFORME - RAPPEL
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QUESTION

Une balle roule du sommet d’une colline avec une vitesse v. A
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(a) Fy > Fy

(b) Fy = Fy
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(d) On ne peut pas dire si on ne connait pas v
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EXEMPLE - PIERRE SUR CORDE

Un chasseur de I'adge de pierre fixe une pierre sur une corde de longueur d’1 m
et la tourne dessus de sa téte ‘horizontalement’. Si la corde se casse a une
tension de 200 N, quelle est la vitesse angulaire maximale en rpm avec la quelle
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MOUVEMENT DE ROTATION
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translation Curvilinear (along an arc) translation
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PARAMETRISATION DU
MOUVEMENT DE ROTATION
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LA VITESSE ANGULAIRE




ACCELERATION ANGULAIRE




ACCELERATION ANGULAIRE ET

ACCELERATION CENTRIPETE ( Q
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EXEMPLE Bougp = 0.20 vad]y™

Une voiture de Formule 1 prend un virage de 50m de rayon avec une vitesse angulaire de
0.60 rad/s et une accélération angulaire de 0.20 rad/s2. Calculez sa vitesse linéaire au début

du virage, son accélération centripéte, ses accélérations tangentielle et totale.
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MOUVEMENT CURVILIGNE
UNIFORMEMENT ACCELERE
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EXEMPLE LOOP VERTlCAL
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ROULEMENT SANS GLISSEMENT
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EQUILIBRE - 1
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RAPPEL - MOUVEMENT COUPLE




EQUILIBRE STATIQUE

ZF O &= U -Covva}“
XFX 0O Zt’"\iCO

JFy= kK —f= 0 !
= =% - - x




SYSTEMES DE FORCES PARALLELES
o DEHUITIPLIER TorcES

o REDUENTER FoRCES
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FORCES CONCOURANTES
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