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TD – Centrifugeuse humaine LATECOERE 
 

POINT METHODE :  
 

• Composition des mouvements (Vitesses) (« Indiana Jones ») (Q2) : 

𝑽𝑨∈𝑹𝒏/𝑹𝟎
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑽𝑨∈𝑹𝒏/𝑹𝒏−𝟏

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + 𝑽𝑨∈𝑹𝒏−𝟏/𝑹𝒏−𝟐
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  + ⋯+ 𝑽𝑨∈𝑹𝟏/𝑹𝟎

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

 

• Dérivation vectorielle (Q3) : 

[
𝒅

𝒅𝒕
�⃗⃗� ]

𝑹
= [

𝒅

𝒅𝒕
�⃗⃗� ]

𝑹𝟏

+ 𝛀𝑹𝟏/𝑹
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ∧ �⃗⃗�  

 
 

• Projection d’un vecteur (Q4) : 

 

𝒙𝟏⃗⃗⃗⃗ = 𝒄𝒐𝒔𝜶. �⃗⃗� + 𝒔𝒊𝒏𝜶. �⃗⃗�  
 
𝒚𝟏⃗⃗⃗⃗ = −𝒔𝒊𝒏𝜶. �⃗⃗� + 𝒄𝒐𝒔𝜶. �⃗⃗�  
 
𝒛𝟏⃗⃗⃗⃗ = �⃗�  
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 : 

 

 

Q2 : 

𝑉(𝐼 ∈ 3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑅. �̇�. 𝑥1⃗⃗⃗⃗  

 

Q3 :  

Γ(𝐼 ∈ 3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = 𝑅. �̈�. 𝑥1⃗⃗⃗⃗ + 𝑅. �̇�². 𝑦1⃗⃗⃗⃗  

 

Q4 :  

𝐺 = [−𝑔. 𝑐𝑜𝑠𝜃. 𝑠𝑖𝑛𝜑 − 𝑅. �̈�. 𝑐𝑜𝑠𝜑 − 𝑅. �̇�2. 𝑠𝑖𝑛𝜑. 𝑠𝑖𝑛𝜃]. 𝑥3⃗⃗⃗⃗ + [𝑔. 𝑠𝑖𝑛𝜃 − 𝑅. �̇�2. 𝑐𝑜𝑠𝜃]. 𝑦3⃗⃗⃗⃗ 

+ [𝑔. 𝑐𝑜𝑠𝜃. 𝑐𝑜𝑠𝜑 − 𝑅. �̈�. 𝑠𝑖𝑛𝜑 + 𝑅. �̇�2. 𝑠𝑖𝑛𝜃. 𝑐𝑜𝑠𝜑]. 𝑧3⃗⃗  ⃗ 

 

Q5 : 

𝐺𝑦 = 0 → 𝑡𝑎𝑛𝜃 =
𝑅.�̇�2

𝑔
  

 

Q6 : 

𝐺𝑥 = 0 si 𝑠𝑖𝑛𝜑 = 0 → 𝜑 = 0 

Si l’on prend 𝜑 = 0, à vitesse de rotation constante de la centrifugeuse, on aura toujours 𝐺𝑥 = 0.  

Par contre, pendant les phases d’accélération, si 𝜑 = 0, le pilote sera soumis à une accélération 

longitudinale. 

 

Q7 : 

Le troisième axe permet d’annuler l’accélération longitudinale dans toutes les situations. 
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Q8 : 

𝑡𝑎𝑛𝜑 = −
𝑅. �̈�

𝑐𝑜𝑠𝜃. [𝑔 + 𝑅. �̇�2. 𝑡𝑎𝑛𝜃]
 

Si 𝐺𝑦 = 0 →  𝑡𝑎𝑛𝜃 =
𝑅.�̇�2

𝑔
 𝑒𝑡 𝑐𝑜𝑠𝜃 =

𝑔

√𝑔2+𝑅2.�̇�4

 

Donc  𝑡𝑎𝑛𝜑 = −
𝑅.�̈�

√𝑔2+𝑅2.�̇�4

 

 

Q9 : 

�̇� =

√𝐺𝑍. √𝑔2 + 𝑅2. �̇�4 − 𝑔²
4

√𝑅
 

 

Q10 : 

Si �̇� = 𝑐𝑠𝑡𝑒 

 

Latecoere 101.3 (R = 8 m) 

�̇� = √‖Γ(𝐼∈3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖

𝑅
= 3,32 𝑟𝑎𝑑. 𝑠−1 = 0,53 𝑡𝑟. 𝑠−1 < 0,7 𝑡𝑟. 𝑠−1

→ OK CdCF 

 

Latecoere 1001 (R = 6 m) 

�̇� = √‖Γ(𝐼∈3/0)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ‖

𝑅
= 3,84 𝑟𝑎𝑑. 𝑠−1 = 0,61 𝑡𝑟. 𝑠−1 < 0,7 𝑡𝑟. 𝑠−1

→ OK CdCF 

 


