__ Solution Ex-M1.17

1) Condition de roulement sans glissement : CpC = Ol < vt=RH < v=RH=Ruw.

zc=R

2) o‘(}{xczR‘):W 3) o—z\f:o‘mcw{

xc = R(0+5sinf) = R (wt + sinwt)
zo0 =R (14 cosf) = R (1 + coswt)

4) z(6) est une fonction périodique paire

de période 27 et x(0427) = z(0)+27R : il o | 0 /2 3n/2 2
suffit donc d’étudier x et z sur 6 € [0, 27]. Y®[2R @ R @ ® R @
Le reste de la courbe se déduisant par - _—2nR
translation de 2R selon (Oz) et par sy- x(8) 0 R(1+m/2) R(3n/2-1)
métrie par rapport & Oz si on veut tracer
p R

M (2(0), 2(0)) sur 0 € [—4n, 4x]. ‘OO © © R O i
On étudie d’abord z(0) \R R/

z'(0) = R(1 + cosb) T~ _—

Z/(f) = —Rsinf
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On pose € = § — 7 pour étudier la tangente

a la courbe au point de paramétre § = 7. z(6)
Le coefficient directeur de la tangente a la 2R ‘ ‘
be est dz dzdo  2/(9) 1 :
courbeest : p= — = — — = ; ;
P=% a0 dz ~ 7(0) | |
_ —Rsin(mr4+¢€)  sine 0 ) 2R IR x(6)
P= R(1+cos(m+¢€)) 1—cose
. sin e € 2 .
— Donc p(6 = ) = lim o~ — — oo : la tangente en 6 = 7w [27] est verticale :

=01 —cose €2/2 ¢
on dit que la courbe présente un point de rebroussement en 6 = 7.

5) 7M/R =|2=| Rw(l+coswt) =| Rw(l+ cosb)
Z —Rwsinwt —Rwsin 6 37/2]
Cl : L'hodographe du mouvement est donc un cercle de Vz
centre (Rw, 0) et de rayon v = Ruw.
De plus :
0
v3, = 3?2 + 22 = R2w2.2(1 + coswt) = 4R?w? cos? 3 0 Rw 2Ro
« X
0 [] 0/2 ™\ /e [6=0]
— vM:2Rw\cos§] R4
6) @ g = | —Rw’sinwt = —w? | Rsing
—Rw? cos wt Rcost [7/2]
— E)M/’R = —W2CM
02
Soit : @ = wv = T A.N.:a~3,710°>m.s72.
%

7) Pour =1 : VM/R =0 et 7M/R = Rw?e’.
=» Complément : Base sphérique

Coordonnées sphériques base sphérique

- —

r distance entre O et M 1 € [0; +00] e, prolongement unitaire de OM

0 angle entre &, et _O_JL/I 6 € [0, 7] € v. unitaire du « plan de la porte » et L &

@ angle entre el et Om ¢ €0, 27] e_¢> v. unitaire L au « plan de la porte »

Rq : Une B.O.N.D. vérifie la « régle des trois doigts de la main droite » =¥ a vérifier!

e x e = e e xep=e ep X & =&
z
H . Vuedansle
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M a pour coordonnées (r, 6, ¢) dans le référentiel R d’origine O et de Base locale (e_r), e, 67,)

(base « locale » = base définie en M) :

— N - —
OM = re_r) VAR = 7'"67 4 7‘96_0> + rsin 9@(;; dOM = dre_r> 4 rd@e_g + rsin 9d<p6_2>
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