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Appliquées Corrigé de la séance 8

d
a) Pour le systéme {bloc + balle}: ERX =0 => AR =0 : mv,=mv, + My => v:%(vo—vl).
g

Rem : Toutes les forces internes au systéme ne sont pas prises en compte. On considére la variation de
résultante cinétique entre 1’instant t<0 ou la balle n’a pas encore touché le bloc et I’instant t=0 ou la balle a
transpercé le bloc et lui a donné une vitesse initiale (v). Entre ces deux instants, on considére que le bloc ne
bouge pas et donc les forces de frottements n’interviennent pas.

b) Pour le bloc seul (t>0), aprés le passage de la balle qui lui a donné une certaine vitesse initiale (v) :
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2. Origine de I’axe x : position de m lorsque le ressort a sa longueur libre.

Systéme {M, m} : %E = Z}i => suivant x : MX+m(X+X)=-(M +m)gsina (1)

Systéme {mj} : %E = z}i => suivant x : m(X+X)=-mgsina —kx (2)
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Le wagon commence par monter la pente si X (t=0)>0, cad kd> M g sina
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4. A lere phase du mouvement : rotation autour de C :
% - Th de la rés. cinétique => R =mX, => R, = %mR(Sln 60 + cos 092) )]
e C avec X; = %mR sin 90
o 2 .3 . 15g .
R - Th dumom. cinétique en C => = ;R26 = —mgRcosf => 0>=—25sinf (2)
5 8 8 R
(2) dans (1) => R = gng sinfcosd  stannule pour @ =" d’ou Vo = 3 ‘ ,15ng
128 2 2° 16 2



y 2eme phase du mouvement :
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Permanence pour les projets Matlab :

Une permanence est organisée mercredi 5/2/2003 a 18h a la salle de réunion du service de mécanique analytique.
Toutes les questions peuvent aussi étre posées par mail (emmanuelle.vin@ulb.ac.be) ou a Charles Cuvelliez le
vendredi 17h45 en UA6.219

Laboratoire en mécanique rationnelle :

Chaque groupe de 5 étudiants devra faire 3 manipulations différentes en 6 semaines. La liste sera affichée des
que les groupes auront été faits.

Vous avez deux semaines pour faire vos groupes (réalisé a I’intérieur d’une méme série). Si je n’ai pas recu la
liste de chaque groupe de 5 <¢étudiants (envoyé par une personne du groupe sur mon mail
emmanuelle.vin@ulb.ac.be) avant le 17/02/2003, je grouperai les étudiants restant.

Permanence de mécanique rationnelle : Changement d’horaire
Mardi de 13h a 14h a la salle de réunion
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