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Cette étude porte sur la relation entre vitesses de deux points appartenant a un méme repere
- c’est le champ des vitesses.

C’est un outil supplémentaire pour développer des calculs de vitesses sans passer par la dérivée de la
position.

On souhaite déterminer la trajectoire de la valve (point rouge) de cette roue qui roule sans glisser sur
la route, elle ne patine pas.
Ainsi, quand la roue fait un tour elle avance de la valeur de son périmétre.

Ro repere fixe lié au sol
R1 repéere mobile lié a la roue

Vitesse ? <4 /.

Ro

Champ des vitesses

La dérivation est distributive,
La dérivation d'une somme cest la
somme des dérivations...
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O fixe |

A origine de R1 en mouvement dans Ro A et B appartiennent tous deux a R1 i il

B en mouvement avec R1
Position de A Ce n'est pas la position de | dans Ro
dans Ro. car B n’est pas l'origine de Ro.

La dérivée est
une vitesse.

Ce n’est pas une vitesse !

- on va transformer cette dérivée
en produit vectoriel avec la relation
de BOUR.
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On écrit la relation de BOUR... Rappel :

dAB vitesse angulaire de R1 tel IR
_ 4 . € , —_—
dt Jpy il évolue vu depuis Ro V(?) = 6'.R *(—Xo)
Il
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C et | appartiennent a R1 > champ des vitesses donc :
Précise que A appartient a R1 sinon

Nul car le vecteur AB «———— la relation est fausse puisqu’alors la

est constant dans R1

st VD = VD) +0G) AT
dérivée de AB n’est plus nulle !
il t . . _ ,
(il tourne avec ) =—0'.R*X0+ 0'xZo AR xer Attention au signe de .Q(%) !
7 —
- - R — C’est la relation de _champ des vitesses
BER1 A€R1 R1 -
( Ro ) = V( Ro )+ Q (E) AAB qui relie les vitesses de deux points Sin(Pi/2)* +e6
appartenant a un méme repére.

ATTENTION, les deux points doivent
appartenir au méme repére pour que
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la relation de champ des vitesses soit ( Ro ) * + *te
utilisée.

Dans le cas de la roue, | et C appartiennent tous deux a R1 :

() =7 (S nc

De méme alors C et lo appartiennent a R1 = champ des vitesses donc :
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Car lo constitue un des
sommets, sa vitesse est nulle (il
est confondu avec la route a
I'instant de I'observation) 2 0

sens
sortant

» X0

V() = 040« (+Z0) AR * (—er)
C’est comme si la roue

basculait autour de

sommets SUCCESSifS...

Sin(Pi/2)* —Xo




