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
ce moment:

(@) Fn > Fy
(b) Fy = Fy

@FN <Fw

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

Hor KRS0 = Foohy




EXEMPLE - TOURNER AU COIN |

Quelle est la vitesse maximale d’'une voiture de 1500 kg pour qu’elle prenne un
virage de rayon r = 50 m sans glisser? Considerez us; = 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 frottement.
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MOUVEMENT DE ROTATION
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point within the body) Rotation and translation
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PARAMETRISATION DU
MOUVEMENT DE ROTATION

1“1 Position d' une panlvwk
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LA VITESSE ANGULAIRE
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ACCELERATION ANGULUAIRE
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ACCELERATION ANGULAIRE ET
ACCELERATION CENTRIPETE
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Une voiture de Formule 1 prend un virage de 50m de rayon avecmvn'esse 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.

V=W = SOW'O-QOMA/S =30m|s
OC,: l)i = -z ‘&‘W\\SZ

b
O =1 Qlarg = =40 ml*

—_— -~ —. 3 9 ?
Qe = O +C; = G “\Qch&T -2 m|s?




) §‘MKU4 Z a:COmIL ;<_,.__>|<_




MOUVEMENT CURVILIGNE
UNIFORMEMENT ACCELERE
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ROULEMENT SANS GLISSEMENT
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