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M8.6. Mouvement sinusoidal d’un point sur unetige en rotation autour d’un axe fixe.

1. Vitesse du point M dansR.
Pour déterminer |'expression de cette vitesse, on utilise laloi de composition des vitesses:

VMR = ViR + Us
R désigne leréférentiel lié au triangle AOB et animé de rotation uniforme autour de I'axe Oz
Lavitesse d'entrainement est la vitesse d'un point fixe M' de R’ coincident avec le point M ala
datet et quel'on évalueici dansleréférentiel R. Le point M' décrit un cerclederayonr :

s
r =151+ sin wt)sin (? - 5‘) =b(1 + sin wt) cos @
Danslabase de R, lavitesse d'entralnement sécrit :

Te = {1+ =in wi)Wcos #5,= 2tb(1 + =in o) cos Ba,
Dans leréférentiel R, le point M est animé d'un mouvement de translation rectiligne
sinusoidal. On a:

— —
v ngfRe = fw cos wit i

Danslabase de R, e vecteur unitaire u sécrit ;
W = cosbea, — sin fezt
Finalement la vitesse du point M sécrit :

?MHR = by coswt oo fap+ 2ktb(1 + sin wt) cos 5‘@_ b cos ot sin e

2. Accélération du point M dansR.

Pour déterminer |'accél ération de A dans le référentiel R, on peut utiliser laloi de composition
des accél érations en faisant intervenir le référentiel R

Afin de montrer différentes techniques de calcul, la méthode employée dans cette seconde
partie est celle du calcul direct de I'accél ération du point M par dérivation du vecteur vitesse.
Il interviendradans e calcul les dérivées suivantes :

e

det. | |
o — Wy = Oktay () =— oy =— 2kiter!

. -
()& ()p=T0

Le calcul conduit a:

angr = — bwisin wt cos @ — AE¥B(1 + =in wt) cos Benr +
(2%5(1 + sin wt) cos & + 4dkdwt cos wt cos H}$+ b ? cos ot sin Geg



