CPGE — PTSI Mr Pernot

TD Comportement des systémes mécaniques: RSG

Le schéma cinématique d’une roue qui tourne est donné ci-dessous.
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R, (O, XT), )TO, i) est un repére lié au sol (So). Le bras (S1) tourne par rapport a Sp autour de 1’axe (O, a) . Soit
R, =(O, XT, yT, Z) un repére lié a (Sy). On pose at) = (io,Xi) . La roue (Sz) de centre A tourne par rapport a S; autour de
I'axe (O, Xq).Soit R, = (A,Xj,)/j, Zj) un repére associé a (S,), tel que OA = LXH1 (L constante positive). On pose

B(t) = (Z, Z) La roue (Sy) roule sans glisser sur (So) en I, tel que Al = —R;0 (R constante positive).

Questions :

1 — Représenter les figures géométrales des positions relatives de R1/Rg et Ro/R.

2 — Déterminer V(A € S;/R,,), en fonction de L, o et de leurs dérivées.

3 — Déterminer \7(| €S,/R,), enfonctionde R, L, a, B et de leurs dérivées.

4 — En utilisant le roulement sans glissement en 1, déterminer une relationen o et 3.
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