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- _) . - - . . \
Lecture du vecteur vitesse V,, ; /, : vitesse du point A qui appartient a 1 par rapport a 0

Unité: m/s ou m.s™!

2.2. Rappel du cours de physique

Sur la trajectoire curviligne quelconque du point A appartenant au solide 1 par rapport au solide 0 (courbe ci-
dessous), placez le vecteur vitesse aux instants t sachant que sa norme est de 20 m/s au point A0.
Echelle de tracée des vitesses : 10 m/s = 5 mm

—_ =
T A2 \/Aé 1/o
\/A—o Ao " A3 o 45_1/0
Ad AS A6

A0

Remarque sur la direction du vecteur vitesse : tangente a la trajectoire

Remarque sur la norme du vecteur vitesse dans ce cas d’étude : égal car I’espace entre les points est régulier
donc a vitesse constante

> » G E E B 8-

+ | 150% v| 52

QGGBHEEHE A om Do @ 1348

12/05/2025



E I @ EE D) B @j'  1-Cinématique du solide-compl... Q Recherche Q = @ = _ X

Fichier  Accueil Commentaire Afficher Formulaire Protéger Foxit eSign Partager Aide Assistant |A

Free PDF to Word PD
Démarrer 05.05.2025 cinématique ... 1- Cinématique dus... X Ml Converter

o3|E
R L L L 1
3. Caractéristiques du mouvement de translation | nect, Gaviigs -
Soit un solide en translation rectiligne :
<
2 Sol:0
> Voiture : 1
3
Caractéristiques du mouvement de translation :
» Tous les points du solide ont des trajectoires identiques paralléles.
» Tous les vecteurs vitesse sont égaux et leur direction est celle du mouvement.
»  Tous les vecteurs accélération sont identiques (si le solide décélére ou accélere).
4. Caractéristiques du mouvement de rotation Y,
, A VM 10
4.1. Le vecteur vitesse
M
Dans le cas d’'un mouvement de rotation, le vecteur vitesse est porté par la
tangente en M 3 a la trajectmre (perpendlculalre au rayon) Sa norme est 0
& < (476 4> » -W%E" o - E E B EE- O + 150% 7 e

2. Ce RN EEREEODDO@N - P T



& o3 [y & < 1-Cinématique du solide-compl... () FRecherche O~ @ ~ — [F X

Fichier  Accueil Commentaire Afficher Formulaire Protéger Foxit eSign Partager Aide Assistant |A
Démarrer 05.05.2025 cinématique ... 1-Cinématique dus... X . :
» Tous les vecteurs accélération sont identiques (si le solide décélére ou accélére). 9 ®
N
. 4. Caractéristiques du mouvement de rotation Y,
A —
) VM 10
&) 4.1. Le vecteur vitesse
M
% Dans le cas d’'un mouvement de rotation, le vecteur vitesse est porté par la
tangente en M a la trajectoire (perpendiculaire au rayon). Sa norme est 0
¢égale au produit du rayon R et de la vitesse angulaire ©. >
0 X
e .
Norme:”VMl/0”= 01/0 -Rom = @1)0-Roum b 0
> W10
Remarque : Il représente la vitesse de déplacement du point M sur le
périmetre du cercle de centre O et de rayon OM.
E——
4.2. Le vecteur rotation
Le support du vecteur rotation est normal au plan de rotation. Y,
Notation : Qllo - 9.1/0.5 e 0)1/0 .2 M
Remarque : tous les points d’un solide en rotation ont la méme fréquence M
de rotation. X.

& < a6 > » I E B 8- O + 150% B
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Tes3n:
Trag:

Tracer les trajectoires des points A, B, E_F et H appartenant a leur solide respectif par rapport a la vitre 0.
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1.1. Etude de Ia vitesse €n bout de pale pOl,lI' une eolienne (16 J lVlW

15 - 1

(M-

En suivant le questionnement ci-dessous, calculez la fréquence maximale de rotation du rotor pour une éolienne

de 5 MW.
1) Exprimer le mouvement du rofor 1 par rapport au mat 0.

Mitw: swhalem  gubswr Ao Plaxe

2) Sur la figgre cz conne trgcer T B 40
Cer A ok

3) A partir des donnees piecedentes ca/cu]e} “VB mml/o“ puis tracer

VB max 1/0

Wﬁnwr /o ll-: 540. 50%
140 (A

4) A partir des données précédentes, calculer la fréquence de rotation
maximale du rotor notée wmay 10 puis conclure en exprimant Nygy 1/0

A?0 1) B A

| \/;” = Wy/p. & Wi/,

|
(-U7/ - \/4/0
ST N%

Az
AR

sens de
rotation

1?54/0

(=)

Echelle : 1cm > 50 m/s

-w/

3077, 24 B

— 1.2. Généralisation de '¢tude pour toutes les’ ¢oliennes

5) Généraliser vos travaux précédents en exprimant Wmax 1/0

= f(D,otor) puis justifier le fait qu'une éolienne

de "petit diamétre" aura une fréquence de rotation maximale admissible supérieure a un modéle plus grand

/1'/1110 NNITNI27 ANV Y Untyro /71"(7‘7/1‘1'7/21’Jf/17.}'/) nn tvornant ]/'7 /"f)'ll)‘;)ﬂ /']f) rotto {f\l"ﬂ'?'?l]/))

4
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1.2. Généralisation de I'¢tude pour toutes les coliennes 8/11

5) Généraliser vos travaux précédents en exprimant Wmax 1 /o = f (D,Oto, ) puis justifier le fait qu'une éolienne

de "petit diamétre" aura une fréquence de rotation maxim Imissible supérieure a un modéle plus grand
(vous pouvez appuyer votre ar gumentane entr ag’ant la cour be de cette for mule).

u")/lmx 1o = {/ [/54/0/{. SO0%

wfwo\;(

()1

Do,

8 - TD Eolienne.docx Page 1 sur 1
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L’étude de la transmission de puissance et la résistance des matériaux (RDM) ont déterminé pour le pignon et la
crémaillére un module de 6 mm. Le pignon a 15 dents.
1) Déterminer le diamétre primitif du pignon, rappel D=m.Z
2) Sur la figure de la page précédente, tracez : T g 1p et T 420 M Vi' 4/ 0 ,{ @l— Z m F‘(ca/
3) Jusziﬁerpoz.n’qizoi Ve 1/0 = Va2/0 MV ‘— Z/’D M\/+ v{( M L_
kL pre oF meb he uckbipt Yool
(rsdal Aome 5%“”/’“‘“'(7’ ombc Naxe 6z
/M VL(UMA

4) A l’aide de la composition des vitesses au point A (relation de Chasles), démontrez que V3,0 = V429

\/""> T —

Aty = a3/ tVAYp
5) Représenter, al’échelle, V3 \/\‘/ [ .
( »(—~ 1 5 Cun Ao /o w{' (""‘ ‘3’0 )
— / / ? ] / A O V"‘> Vem
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- La notion d’effort ne sera pas aborde 1c1, nous ne tiendrons compte que de la cinematique a
Schéma : les proportions du portail ne sont pas respectées par rapport a I’ensemble pignon-crémaillére
1: portail

Sens de déplacement L -
- > /
e - / —

3 : pignon
~

G : centre de gravité du portail
A : Contact entre le pignon et la crémaillére (fixée au portail)
Echelle : 1em < 0.5m.s™!
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