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DEPARTEMENT SM 1ère Année (LMD)

Série 4: Mouvement composé

Exercice 1:
[bookmark: _Hlk215693849]On considère deux référentiels R1(O₁X₁Y₁Z₁) fixe et (OXYZ)) mobile dont les axes OZ1 et OZ sont confondus. Le repère relatif R(OXYZ) tourne autour de l’axe O1Z1 avec une vitesse angulaire 0 constante. Un point matériel M se déplace sur l'axe OX selon la relation:	    avec  = t (a et  sont deux constante)        (figure 1).
1- Calculer la vitesse et l'accélération absolues du point M dans le repère mobile, en utilisant la méthode directe.
2- Déterminer et représenter sur une figure, les vecteurs vitesses (relative  , d’entraînement  et absolue  ).
3- Déterminer et représenter les vecteurs accélérations [image: ](relative , d’entraînement , de Coriolis  et absolue  ).

Exercice 2: 
Soit le repère absolu R1(O₁X₁Y₁Z₁) et le repère relatif R(OXYZ). Le mouvement de R/R₁ est définit par une rotation autour de l'axe O₁Z₁ (OZ ≡ O₁Z₁) avec une vitesse angulaire :
[bookmark: _Hlk215694777][bookmark: _Hlk215694632] où  représente l’angle orienté  et une translation le long de l'axe O₁Z₁:  
.
[bookmark: _Hlk215695497][bookmark: _Hlk215695570]- Un point M se déplace sur l'axe OY avec OM = a sin t, (, a et  sont des constantes)                    (figure 2). 
[bookmark: _Hlk215695672]1- Déterminer le vecteur rotation  du repère R/R1
2- Calculer la vitesse et l'accélération absolues du point M en utilisant la méthode de composition des vitesses et des accélérations.	 
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Series 4: Compound Motion

Exercise 1
We consider two reference frames: The fixed frame R1(O1 X1 Y1 Z1) and the mobile frame R(OXYZ). The axes OZ1 and OZ coincide.
The relative frame R(OXYZ) rotates about the axis O1Z1 with a constant angular velocity ω.
A material point M moves along the axis OX according to the relation:
      where   =t (with t the time, a and ω constants) (see Figure 1).
1. Compute the absolute velocity and acceleration of point M in the mobile frame using the direct method.
2. Determine, and represent in a figure, the velocity vectors: relative velocity vR, Transport velocity ve and absolute velocity va.
3. Determine, and represent in a figure, the acceleration vectors: relative acceleration γr, transport acceleration γe, coriolis acceleration γc and absolute acceleration γa.

[bookmark: _Hlk215695163]Exercise 2
Let R1(O1 X1 Y1 Z1) be the absolute reference frame and R(OXYZ) the relative reference frame.
The motion of R/R₁ is defined by a rotation around the O₁Z₁ axis (OZ ≡ O₁Z₁) with an angular velocity: ω = dθ/dt, where θ represents the oriented angle  and a translation along the O₁Z₁ axis:.
[bookmark: _Hlk215695536]A point M moves along the OY axis with OM = a sin t (, a,  and b are constants)                          (Figure 2).
1- Determine the rotation vector  of the frame R/R1.
2- Calculate the absolute velocity and acceleration of point M using the method of composition of velocities and accelerations.
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