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La condition de non gl 1 au point de contact A s'éerit 1, , =0
., =0

Nature du mouvement de 2/1 7 - Mouvement complexe

@ — On decompose en mouvements simples

Vv 21 =24 - 14
r‘:|=}'lil_l'll0
Nature du mouvement de 2/47 . Nature du mouvement de 1/4 7 -
Rotation autour de 1'axe (0:.5,) Rotation autour de 'axe (O, 5,)
Champ des vilevses Chamg des v ilewses
“4:3“"1.:;*';5:“&:_; K—::'IQT:*‘EE"T:
avec ¥, ;=0 ¢t avec I, ,,=0¢t
.-l_.ﬂ':nﬁ':=8_.f.f~9:‘},=—1¢=9:‘.‘, A_(_J:Al_l,-:z-ﬁlf‘ﬂa,..;,=!f,ﬂ_,:‘_
-'I',_..=~ﬂ:.é:,j‘ _'ll||l:R|al i

Son V', ., =V, . -V, H‘-‘—R:gt .:,—R,I‘), lfl!(-l — R!": ,+RE, =0

[} U |

On effectue la méme démarche an point de contact B ve qui penmet & éere - -~ R, #, yo RO, =0

=i
- F
i\
b=

En combinant les deux relations scalaires précédentes, onn R, 0, , + R, 8 ,=0—

On remarque que si I'on observe le mouvement dans le référentiel du porte-satellites 4,
chaque roue tourne autour d'axes fixes par rapport & ce référentiel : on se positionne dans le cas

ol I'on blogue le porte-satellites.
On peut donc écrire la loi entrée sortie d'un train d'engrange simple dans ce référentiel

Pour déterminer la formule on choisit provisoirement :
s un planétaire d'entrée > 1 e 4
« un planétaire de sortie > 3
Wsoreie/Ps =[_n.l"|Ronc.smmnm _.m._‘_=__£ 0’?_,!)‘( ,ee
Wentrie/Ps " 11 Rowes mendes @ Z » .
Puis en la position de i sur Jes i de de
retrouve la formule de Willis : ==
powe DL 4
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