CPGE — PTSI Mr Pernot

TD — Comportement des systémes mécaniques : cinématique du point

Centrifugeuse de laboratoire

Considérons une centrifugeuse de laboratoire composée

d’un bati (Sy), d’un bras (S,) et d’une éprouvette (S,;)

contenant deux liquides de masses volumiques différentes.

Sous Peffet centrifuge due & la rotation du bras (S)
Iéprouvette (S,) s’incline pour se mettre pratiquement @
dans I’axe du bras et le liquide dont la masse volumique

est la plus grande est rejeté vers le fond de I'éprouvette,

ce qui réalise la séparation des deux liquides (figure). Ox

z, z

Soit R(O, %, ¥, 7 ) un repére lié a (S).
Les solides (Sy) et (S,) ont une liaison pivot d’axe (O, ¥ ). Vs
Ry(O, %, ¥y, £, ) est un repére lié a (S,). Posons a =(7¥, ;) %

avec a = w! (w constante positive exprimée en radians par

seconde).

Les solides (S;) et (S,) ont une liaison pivot d’axe (A, Z;)
telle que : \

e - .a . - N G
OA =ay; (a constante positive exprimée en métres). z,
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oA, %5, ¥2.Z,) est un repére lié a (S,). Posons

Soit G le centre d'inertie de (S,) tel que :

AG=bX, (b constante positive exprimée en métres). - 11 xY xY

Questions :

Q1) Déterminer le vecteur vitesse de rotation de la base R1, liée au solide S1, par rapport a la base R : Ql/ R-
Q2) Déterminer le vecteur vitesse de rotation de la base R2, liée au solide S2, par rapport a la base R : QZI R-
Q3) Déterminer le vecteur vitesse du centre de gravité G par rapport au repére R : \7@ /R

Q4) Déterminer le vecteur accélération du centre de gravité G par rapportau repére R : I'g/R
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