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CORRECTION TD CINEMATIQUE : GYROPODE (BAC 2013)

3. LIMITATION DU RAYON DE BRAQUAGE

3-1. Condition de non dérapage :

Q.4) Exprimer le rayon du virage de la roue
roue droite noté Rext en fonction de R et de

du virage de la

Rint =R —e/2
Rext=R +¢e/2

ion de la vitesse V de {S}, de Rint

Q.6) la vitesse

et de

VBES,.ROH en fonction de la vitesse V de {S}, de Rext

Vges-.fzaﬂ H = R

Q.7) Determiner I'expression littérale de la vitesse angulaire de la roue gauche par rapport
a 'ensemble {S} = {Conducteur+ElectorWWheelie} noté Wgoueais €n fonction de Rint, de R,
de V etde Dr.

" = _2-V-Rint
RoueG/S — —
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Q.8) En utilisant le DT3, déterminer le rapport de transmission imeteurrovec foNction de Zm
et Zr.

w

7 _ roueG ___
roueG/ MoteurG — -
@, moteurG
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Q.9) En déduire I'expression littérale de la vitesse angulaire (rad-s”') du moteur gauche

Wmoteurc PUIS de la fréquence de rotation (tr-min™) du moteur gauche Nmoteuwrc en fonction
de Rint, de R, de V, de Dr, de Zm et de Zr.

w _ _2-V-Rint Zr N _ _2-V-Rint Zr 3
MoteurG R-Dr Tm MoteurG R-Dr 7 I

Q.10) Sachant qu'une demarche identique aurait pu étre coggd
extérieure), donner l'expression littérale de la fréquen
Nmoteurd €n fonction de Rext, de R, de V de Dr, de Zm et d&

oite (roue
r droit

N _ _2-V-Rexr Zr 30
Moteurd R-Dr Zm 11

Q.11) Vérifier alors la relation suivantcifant les fr&gences rotation des moteurs
gauche et droit :

Ny Rt  2-R—e
N,..p Ret 2-R+e

Q.12) Justifier la nécessit
Nmoteurp afin de gara n

ur précise du rapport entre Nmoteurc €t
page de I'ElektorWheelie en virage.

La connaissance d€ ction de R permet de maitriser parfaitement le
comportem k e rsgue celui-ci s'engage dans un virage.
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