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QUESTION

Une balle roule du sommet d’une colline avec une vitesse v. A

ce moment: -

(a) Fy > Fy ZF 40

(b) Fy = Fyy Fe-F,<co= K <Ry
(c) Fn <Fy

(d) On ne peut pas dire si on ne connait pas v




EXEMPLE - TOURNER AU COIN |

Quelle est la vitesse maximale d’'une voiture de 1500 kg pour qu’elle prenne un
virage de rayonr =50 m sans glisser? Considerez ug = 1.0.
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EXEMPLE - TOURNER AU COIN I

Cette méme voiture prend un virage de rayon r = 70 m a une autoroute relevée a
une angle 8 = 15°. Quelle est la vitesse v, a la quelle la voiture peut tourner sans
I'assistance du frcz;t%emeﬁt.
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MOUVEMENT DE ROTATION
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Rectilinear (along a straight line)
translation Curvilinear (along an arc) translation
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Rotation (about a T
point within the body) Rotation and translation
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© 2001 Brooks/Cole Publishing ITP



PARAMETRISATION DU
MOUVEMENT DE ROTATION
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LA VITESSE ANGULAIRE
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ACCELERATION ANGULAIRE A
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ACCELERATION ANGULAIRE ET
ACCELERATION CENTRIPETE
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Domneen r=50m
W = 0.680 mcl/S

EXEMPLE acm& = 0.20 rad]g

Une voiture de Formule 1 prend un virage de 50m de rayon avec une wtesge 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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RESUME
MRU

a=0O

MRU A

a=cousT

V= (LjHU ® - ﬁ() 'T}

¢

@—>?) = 20X +U. @

Z=4g137,1
> ‘LL'V -I-X:Itf()
}b'x
- W

v:"ﬁ(x) j/f”

'maifolq?)




MOUVEMENT CURVILIGNE
UNIFORMEMENT ACCELERE
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EB(EMPLE - LOOP VERTICAL
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ROULEMENT SANS GLISSEMENT
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