vement par rapport aux référentiels absolu'w

z;) est le référentiel absolu.

e z) est le référentiel relatif.

— —
€x) €y
(0 'é'r" ?"
B * 2ty
— — —_
R (0", Pie e”z) est un référentiel lié au solide S.
tesses de rotations suivantes ainsi :

ous noterons les Vi
entrainement

= Q(R'/R) est la vitesse de rotation d’
ﬁ: = 0(S/R") est lavitesse de rotation relative

(]
° ﬁ; = 0(S/R) est la vitesse de rotation absolue

ol M est un point du solide S:
5. |'accélération de Coriolis @z (M)

1. Lavitesse de rotation absolue I—).Z
La vitesse d entrainementV:(M) 6. L'accélération relative @, (M)

Exprimer les formules suivantes,

2
3. La vitesse relative )
4

|’accélération d’entrainement a, (M)

Exercice 1 (7 pts) :

Y




Calculer ta v
re les expressions des vecteurs Calculer la vitesse relati
S de rotation entre les 3 Calculer I'accélération I
» rentiels . Calculer I'accélération de C
Ecrire les vecteurs de R, par rapport a Rq . Calculer I'accélération relative
Ecrire les vecteurs de R, par rapport alRy

onsidere un hélicoptére (figure ci-dessous) se déplagant a vitesse

>

iforme non nécessairement constante V = ve, lelong de |'axe ‘.r%»-

§ A o . e P o 2

, &) fixe dans le référentiel terrestre. Les 3 galeS}g/g_thlge_mt — F
P

‘ - : 9
une longueur R et tournent a |a vitesse angulalr%/(/u = %?\e\galement

variable dans le temps. Soit un point M situé en bout de pale.
Nous utiliserons les trois référentiels suivants :
o R(0,2:8 7;) est le référentiel absolu, li¢ 3 la Terre.
. 7 (42 €,) estle référentiel relatif, lié  hélicoptere.
o R'(45 29 €,)estun référentiel lié aux pales de I'hélicoptére.

- Questions:
1. Donner la chaine cinématique Calculer la vitesse d’entrainement de

~ 2. En déduire les expressions des vecteurs Calculer la vitesse relative de M

5l

6.
vitesses de rotation entre les 3 7. Calculer ["accélération d’entrainemel
8. :

9.

référentiels
 Ecrire les vecteurs de R’ par rapport a R
crire les vecteurs de R par rapport @ R

Calculer I'accélération de Corioli

4

Calculer 'accélération relative







