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Trevaux dirigés de Mécanique do Point
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série N°G - La Cinématique Galiléenne
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Mouvemeni elliptique d'un mmﬁmmmmm

Une tige de longueur 214 ses extrémités qul se déplacent, respectivement le long de
Faxe Ox d'un référentiel cartésien R(0,x,,2) ( { &, &, ¢, ) étant la base cartésienne)
et le long d'une droite fixe (D) paralléle A Paxe Oy. La distance qui sépare la drpite D¢
Oy est OH « h.1a position daus le plan (Oxy) , d'un point quelconque M de la tige
caractérisé par &= (-0y, BC) . On note d la distance MB, ( voir figure n’1 '
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1- Bxprimer , en fonction de 8 , les coordonnées des points C et M dans 1a base deR.
2- Quelles sont ,dans la base de R , les composantes de la vitesse absolue et de la
vitesse relative de point mobile M . { R' étant le référentel mobile , d’crigine B, en
translation par rapport & R).Trouver 1a vitesse d’entrainement de R' par rapport & R.
3- Quelles sont ,dans 1a base de R, les comiposantes de I"accélération absolue et
I’accélération relative. Trouver I'accélération d’entrainement deR’ par rapport a R. -
4- Montrer que la trajectoire du point mobile M est une ellipse, .

Mouvement rﬁjﬁmgmmrlglmme_dmml-

Dans le plan fixe xOy , une droite Ox’ tourne autour de Oz avec une vitesse angulaire
de ' '
constante @=-=- . Un mobile M ( tq OM «r' ) se déplace sur la droite Ox’ suivan? 1~ 1

r= o (coa ax 4+ gin ﬁh’] avec r, = cte
Déterminer 4 I'instant t en foncton der, et @ dans le repére mobile x0y’;
1- a) 1a vitesse relatlve et la vitesse d’entrainement de M, -
b) le module et la direction de la vitesse absolue gde M. Cas . — .
M, défini par OM, = 7,. i > particuller od M passe )
- a) L'accéiération relatve ,1'accéléradon d'entrainement et I’
? b) Le module et la direcdon de I'accélération absolue, accélération de Coriokis
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, disque d€ TaYon 2 Wourne uniformément autour de son axe |, a la viresse angularel
qs le sens inCique sur la figure n'2. Son centre C se déplace sur la droite horizontal
a Jdu pl.r:U-‘ \.Jii]-ijfai GL}L du rtfﬁreﬂUdﬂ'(O‘ _,t."r. :} OD a?pe”{, ]t ré—fé_renue_[ I {(' I W L
| ranslaton pay rapport a R, d'origine C, et on notd@ l'angle que fail un rayon WA di

sque avec Cz, 4 elant un point de la périphérie. ‘

Exprime: dans la base R, 12 vilesse et l'accelération de A par rapport a R'.

Quelle vitesse , par rapport a K, doit-on donner &4 C pour gue la vitesse du pout b
pporta R scat nulle 7 ( B étant le point le plus bas du disque)
Trouver les equalions j
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louvement d’un point matériel sur un cercle en rotation

n point A se déplace sur un cercle, de rayon a, qui tourne uniformément aulour d us
lametre ver U +t, » oopuhe Je montre la figure n°3. On noted I'angle (0z,04) qui situe
ir le cercdde et v = 1a vitesse angulaire du repére R'(0,x',y’,2’) li€ au cecie

- Exprimer , en foncdon de 6 , 1a vitesse et 'accélération de A par rapport 2 R, dan
ase de Frerew

- Ecrire , daps iz base de R, la vitesse d’entrainement , I’accélération d’entrainement
accéleraticn de Comnhis.
- En déduire =3 expressicus de l1a vitesse et de I'accéléranon de A par rappoit 3

1 K ca
t base de K. ReUruuver (es resullats direclement a partir des compasantes é2 QA da-
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\ base K.

fouvement ¢’un point matérie] sur une spirale:

Un point matérie]l M décrit une trajectoire avec 1a loj sui'\-umle doimne
en cuordonnces polaires r=ae' P = wt

1) Calculer eén fonction de r et w les
. s composantes du vecteur vitesse ot
vecteur accglfe_rauon du point matériel M dans le systeme de c:::o?zlb: - ;lu
polaire (Trédre polaie R(O, e, 'fv)) ONMiee:

2) En déduire le module du v jtesse &1
) En 1 ecteur vitesse et celui ‘accelérat
ponl matajel. ORI con de ce mésse



