D Faculté des Mécanique rationnelle
Sciences 2e candidature 2003-2004
D Appliquées Corrigé de la séance 8

15m  15m Systéme {Porte (m;)} : Théoréme de la résultante cinétique suivant

I . * X iﬁ: 1*:6‘ = mi=F (1)

1.5m dt

A X

| 1m é/ Systeme {Contrepoids (m,)} : Théoréme de la résultante cinétique
G

d — _
suivanty : — R = F.| = my=—-F+m 2
" EZI Y Z e 2 28 (2)
¥y

v () +@) = (m+my)a=mg avec i=j=a
Systéme {Porte (m;)} :

=> 0=—-R,—Rz+mg (3)
)
Théoreme du moment cinétique en G : (en un autre point P, le terme mvg; xvp ne sera pas nul)
d _

— M, =mv; XV + m,.=>0=R,1,5-Rz.1,5+F.1 car =0 (4
e G XV z .G 4 B “)

L . d — =
Théoréme de la résultante cinétique suivanty : ER = Z F,

() +@): Ry =m;—g+§=m1g[%j=2354,4N et R, =2060,1 N

a) Pour le systéme {barge A (M,) + voiture (m)}: Théoréme de la résultante cinétique suivant X :

d _ _ m30cosa
ERX :ZFe‘x =0 = R, =Const : (MA +m).0:—MAvAX +my avec v=>50cosa—v,, .=>V,, _W
Rem : Les forces de frottement de 1’eau sont négligées. On considére la variation de résultante cinétique entre
I’instant ¢; ou le systéme est immobile et I’instant ¢, ou la voiture a atteint la vitesse de 50 km/h a la sortie du
tremplin.

b) Pour le systéme {barge B (Mp) + voiture (m)}: Etude du mouvement entre #; et ’arrét de la voiture sur la
barge B en #,. Théoréme de la résultante cinétique suivant x :
%Rx =D F[ =0 => R, =Const : mv+My0=(My+m)vy, avec v=50cosa—v,,

m
M, +m :mM50cosa
(M +m) (M +m)’

mS()cosa[l -

= Vpx = car M =My=M

3.1

3.2

Systéeme {masse (m)}: Théoreme de la résultante cinétique suivant I, :

dt ¢ L
1

"

iﬁ: F‘ => m(F—r@z):—k(r—r0)+mgCOS¢9 (1)

Systeme {Tige (M) + masse (m)} : Théoréme du moment cinétique en O :
d — — — _ T T v
EMozvaxv0+Zme,0 ou Mo =Mgp ., +Mgp

— MI* . — — - — s =
MO(M):TQI et My, =Mg+O0Gxmvg=mr-0 1,

z

2
=> (%+ mrzjﬁ +m2rr0 = —%sin OMg —mgrsin@ (2)

Systeme {Tige (m;)} :

. d— — — _ MI? .. L
Théoréme du moment cinétique en O : ZMO =mvg X vy + Z m, o => 0= —Esm OMg+rN (3)
£:9'+§sin:9
= N =ML
B

Application sur Matlab sur le site http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ => Notes : compléments TPs




4. Systéme {systéme complet (4m)} : Théoréme du moment cinétique en O :

d_ R — _ L= . — —_— C— C— . —
Mo = mvg xvo+ Y i, o0t @w=0T et My =101 -P,01, -P0T,

D i, o= OEx (Y + Z;) +OG, xmg +0G, xmg + 0G, x mg + 0G , x mg

2 2 2 2
=0+ [ L) o [ E) 2 voemarz = B
A | 2 " 3

o 12 2 12 o
AB BC
11 5. .

I 3L —ml* :ingsmH—ingcosH (€))]

P, =0+mLO+m—L+m=—.L=2ml’ 3 2 2
2 2 > omI2+3mI20? =217, + dmlgcos®  (2)

L 3L 2 .. .

Ecz =O+m.L.5+m.L.L+m.7.L=3mL —3mL29—2mL292 :2LY5—4ngSin0 (3)

(1) : 92=13—1%(5(—0059+1)—3(sinc9—0))=1—31%(—3sin9—50056’+5) )

()+Q)+@) : Z :%(425in6+80c059—45)

(D+3)+@) © Ye =%(79sin9+8700s9—60)

5 Systéme {systeme complet } : Théoréme du moment cinétique en A : (Systéme d’axe tournant avec la barre)

d— — — _ _ .= -
EMA_vaXVAJer&A:ZmE’A ou w=407rad/s 1,

-P, @ —Zm

=> avec @ const : O:ZﬁeA

I
P @ —Zm

P, = 0+m.§.R cos30+m.3TL.(—R c0s30)=0,6(0,4.0,13-0,6.0,13) = -0,0156 kg m

y

P o+ P, @ —Zm

z 2

3 3
j Rsin@
14 TRcosH [>TL/4 1 14 TRsmﬁ T sint p
A l

414 1l 1y
i ¢ sy LA 7 R

2

P, = m.%.(—R)+ m.%.R sin30+ m.3TL.(R sin30) = 0,6(-0,2.0,15+0,4.0,075+0,6.0,075) = 0,027 kg m’

0,027 (407’ = LZ, {ZB =533 N
=> =>
~0,0156(407) = ~LX, Xp=308N
Systéme {systéme complet } : Théoréme de la résultante cinétique:
vo=0 = X,=-X,=-308N; Z,=—-Z, =533 N

S7EI : ;:_24,7m/sg au lieu de ;:24,7 m/sK ; STE4 : @, agit aussi sur le terme m12”1 s

STE4 : —Pyy@° coswt = LV, il manquait le signe « - »

Permanences : Mardi de 12h a 13h a la salle de réunion
10/02/2003 ; 24/02/2003 ; 9/03/2003

Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 2
Pour les problémes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be
http://cfao.ulb.ac.be/cfao/ >Teaching>mécall>Tps. Login : student, mot de passe : newton




