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1. Vu de haut.
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C, = couple extérieur créé par le roulis (5e= + CETX). => Le couple gyroscopique doit contrer ce roulis.

=> Dans les axes liés au gyroscope, le couple gyroscopique sera suivant l'axe u (_]M xTv)

donc on placera le gyroscope tel que son axe u soit paralléle a I'axe longitudial du bateau (x).

Egyr L= IOxo, = FQa)((—Tw)xTV) =TQw1, compensera le couple extérieur—C, 1,

Egyr L= IQx, = FQa)((—Tw)x (—Tv )) =-TQuw], compensera le couple extérieur +C, 1,

Grace au gyroscope, le bateau sera stabilisé et le couple C, sera compensé. Il n’y aura plus de rotation du

bateau suivant 1’axe x, et donc le roulis ne génére pas de couple gyroscopique supplémentaire suivant ’axe v.
2. Az Cor =T(Q,-Qp)0 1

< L2 >l L2 > La somme des moments extérieurs en O’ est nulle car O est le centre de
O A O masse du systéme. Mettre le systéme en rotation va créer un couple
A > o ¢ < ~_» supplémentaire (C,,) qui vient déséquilibrer le systéme vers la gauche
B ou vers la droite en fonction que la différence Q , —Q, est positive oui
mg mg  négative. Sile systeme était entierement fixe en O et que seul la
v v rotation autour de I’axe OO’ était possible, la barre AB subirait un
moment de flexion qui la ferrait fléchir vers le bas.
3.a Systéme {tige + masse} : Equation différenticlle => Lagrange
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Il n'y a pas de force qui ne dérive pas d'un potentiel :
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m%é’i —m%ézi =+mgcosf1, +mgsinf1, ~ N1 ~T1,

Théoréme de la résultante cinétique sur la masse : (Si Systéme {tige}, on doit tenir compte des réactions en O)
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cos 0 = 6° =24—gsin9 => T=m12—gsim9+mgsin0:£mgsin0
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Glissement si 7=fN: T :79mgs1n0 =fN= f7mg cos@ => tgl = 9

Décollement si N=0 : N=%mgcos«9=0 => 49:%

11 y aura glissement avant décollement

4.1

4.2

4.3

Axes Auvw, tel que u est suivant AB et w // z.
1 1_= _ 1_= _
T =Thiee + Tpisque = [—mv(z; +—w.l; a)) + [—w.]o wj
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et V= —mg%sin@
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Systéme {tige} : Théoréme de la résultante cinétique dans les axes Oxyz
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0G =2L cos@1l, => Vg, =—2L sinfo1,
0G> =xTx =g, :)'CTX
T=T,

tige + TSI + TSZ
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Force de pesanteur
oV

= L . L
{Fg =-mgl, : Vog :mg551n9 et Oyimg) :—E:—mgacosﬁ

Force de rappel
Fp=—k(x—2LcosO—L)1, : Vg =§(x—2Lc0s9—L)2

et O, :—Z—Z:—k(x—2Lcosﬁ—L)2Lsin0 et O, :—aa—i:—k(x—ZLcose—L)

Force d'amortissement proportionnel a la vitesse
Fy=—c(¥+2Lsin00)1, ; GG, =(x~2Lcos)T, =>& GG, =(Jx+2Lsin050)1,
Oy =—c(k+2Lsin00)2Lsin et O, =—c(i+2Lsin00)
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m?6+m4L s1n6(s1n949+cos00 )=—mgzcosé?—(k(x—2Lcos€—L)+c(x+2Ls1n€9))2Ls1n6’
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S9E4: T, = Em (x2 + 026 + 2005 cos 6’) Il manquait le carré sur le /. La suite est correcte.

. L L L L
11 faut écrire Z— =0 => 6— =4 alaplace de oL =0 => o = A4 . Le résultat est correct.

x ox o0 00
S9E5 : @ = —Q.Ty +@L =—gcosf1, —01, +¢sinf1, (inversion des sinus et cosinus) La suite est correcte.



