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M8.4. Rotation d’uneroue autour d'un axefixe.

1. Condition deroulement sans glissement.
Soit | le point appartenant alaroue et en contact avec le sol. Sil n'y apas de glissement la

vitesse de ce point par rapport au référentiel R, lié au sol est nulle.
On exprime cette vitesse en faisant intervenir le référentiel R' liéalatige OOL et en rotation
uniforme autour del'axe Oz :
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La vitesse d'entrainement est la vitesse d'un point fixe I' de R’ coincident avec le point | ala
datet et quel'on évalue dans le référentiel R, . Le point I' décrit un cercle derayon Rala

vitesse angulaire w. Lavitesse d'entrainement a donc pour expression :
Ve= Huw'eyg

Dansleréférentiel R'le point | décrit un cercle de rayon a alavitesse angulaire®. Soit :
?IIFR.' =— apeg

La condition de roulement sans glissement est donc :

aip = R

2. Vitesse et accélération de M par rapport au sol.
On utilise pour déterminer ces deux grandeurs les formules de composition :
Pour la vitesse.
UMipr= Usip + Ve
Lavitesse d'entrainement du point M est identique a celle du point I.
?g = REL-'?E
Dans e référentiel ER'IEpoi nt M décrit un cercle de rayon a alavitesse angulairei®. Soit :
UMy =+ apes
En écrivant la condition de roulement sans glissement on obtient :
?MI.THT =2FKuw ey
Pour |'accél ération.
?Mfrﬂr: ?Ml.fﬂf + oe+ o
L 'accél ération d'entrainement est I'accé ération d'un point fixe de R’ coincident avec le point
M aladatet et que l'on évalue dans le référentiel R; Le point coincident décrit un cercle de

rayon R alavitesse angulaire . L'accél ération d'entrainement a donc pour expression :
- i
a't. =— e,



Dans le référentiel R’ le point M décrit un cercle de rayon a ala vitesse angulaire. Soit :
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Pour I'accélération de Coriolis, en utilisant la condition de roulement sans glissement :
=20 A Uy =2we: Aopep=—2RwE,
On obtient pour expression de I'accél ération :
—_— —* —* — Rz —*
& MR = ﬂ-MI.fR:"‘F de+ G.=— ?EL:' Sz_ﬂuge—;_ Z.HEL-'z?p
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On obtient pour la norme de ces vecteurs :
Vi Rr = 2 Ko

R 2
ontyar = R 9*(3)



