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Appliquées Corrigé de la séance 2

1. L=L,+2L;+C avec C = partie constante
A|x tmyay =mygsin30-T-F,

F =ma Aly: 0=-mygcos30+N

B|x, : mpag =mpg —2T

A compléter avec la relation entre les accélérations a, = —2a,

A léquilibre : 7= 88 —98.1 N

Fquiy =m4gsin30-T =196.2 N

(force de frottement nécessaire pour avoir l‘équilibre)
Dans notre cas : et Fy = fq,m gcos30=1274 N

Fy < Fygquy = Lebloc A va descendre car la force de frottement n'est pas suffisante pour retenir le bloc.

Pendant le mouvement (F = SanMag cos30):

3

A| : —120a; = +588,6.0,5-7-0,2.588,6.—
x 2 v =>ap=-0,725m/s? a,=1,450m/s* et T =1054 N

B| ,: 20a; =196,2-2T
y

2.1 Dans le repere de Frenet relatif lié au disque (centré en O’), les A
forces des Coriolis et d’entrainement interviennent comme des | _""
forces extéricures.
ms=T+F, =T+mg. L +F, | +F.], h [
. P 4 1,
2 - - = = = v,
m=N+F,=N+mg. 1, +F. 1 +F.1, 1,
p - - = = 0 B a2 0 x‘
0=B+F,=B+F,1,+F,.], >

Y

=-ma, :—m(ﬁo.+5x5}3 +5x((5><513))

40P
F, =-ma, =-2mwxv, =-2max do
dt rel

— v dv —
Vo =Rol =>a, = o _Z"0 + WXV =—Rw?
¢ YR A ar |, o k
v, = ng = RHT, = Ré(—sinHTx +COSHTZ) = DXV, = —Réa)sinHTy

t

rel

ox(@xOP) = a)Tz x(a)Tz x(RcosHTx +Rsin9Tz)) = —RcosBa)ZTx

F, :me2(1+cosc9)Tx et F, :+2mR9'a)sinc9Ty

1, =—sin@1 —cosb1, , Ty =—1, et L =cosfl —sind],
mRO =T —mg cos @ — mRw*(1+ cos 0)sin @ = —~mg cos @ — mRw?(1+ cos§)sin@ (T=0, poli)
mRO> = N +mg sinH—me2(1+cos0)cos0
0= B-2mROwsin 0

2.2 3 = RO, = RO(~sinO1_+cosOL)
G40 _d0do_do; 1do°
dt do@ dt do 2 dé
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aee
de
N = mRé’z—mg sinH+mRa)2(l+cos¢9)cosH

B =2mROwsin0

= —2§c059—2a)25in9—2a)zsin9cost9 = —2%0056—2wzsin9—aﬂsin2ﬁ

0
6>-0; = I(—Z%cos@ —2w?sin 6 — w*sin 29} do

90
2

:—2%(sin9—sin90)+2w2(0059—cos6’0)+%(cos26’—cos26’o)
=> N =-mgsinf + mRa)2(l +cos 6’)0059
g/ . . w? >
+mR —ZE(sm&—s1n¢90)+2a)2(c0s9—cost90)+T(COSZQ—COSZQO)+90
. . 1

N =—-mgsin@+ mRw?cos 0 + mRw?cos?0 —2mg sin 0 + 2mRw?*cos 6 + EmeZ cos 26

+2mgsin 6, —2mRw?*cos 6, —%mRa)2 cos 20, + mR6.?02

. 3 1 .

N(0) =-3mgsinf +3mRw?cosb + 7 mR®?cos 20 — EmeZ sin?d+C

avec C =2mgsin6, —2mRw?*cos b, — lmRa)2 cos 20, + mRO}
2

2 .
B= ZmRa)sinH\/—2%(SinH—sin HO)+2a)z(cosc9—cos00)+%(cos 26 —cos 2190)+902
. . 2
Si 6, (0 - —%j —0 == —2%(sin¢9+l)+2w20059+%(cos26’+1)

) g, . ?
0*=0= —ZE(SlnH*+l)+2a)zcos0*+7(cos29*+l)

=> @* =0,9242 rad (Par Matlab avec R=10met o =1,5m/s)

2.4 L’énergie totale est conservée étant donnée qu’il n’y a pas de frottement. £ =T+ V'

3. SurI:mRézZFt ==> mrf = —mg cosO+ N cos@ + Fsin@
Sur 1, : mRO? = ZF,, => mr6? = mgsin@ — Nsin + F cos
= N=mg+ mr(cos 0.0 —sin 9.92) et F= mr(sin 0.0 + cos 9.92)
AN: N=432N et F=81,5N avec =72-f
0] 0’
4. Dans le repére de Frenet, avec des accélérations absolues :

0=w,r=R =>mre>=) F,=N => N=moR
Dans le repére de Frenet, avec des accélérations relatives (F,,,,  imemen; QUi intervient):
6 = w (Darboux), r =R =>m.0= ZF” =N-ma*R => N =mo*R

Dans le repére relatif, il n’y a pas de mouvement de la bille. Par contre, il faut, dans
ce cas, tenir compte de la force d’entrainement qui correspond a la force centrifuge.




5.1.

5.2. v, =V2Ty =v, (sin@T,. +cos9Tg) et v = lp,

Il n’existe de solution pour ce
probléme que si v; est plus grand
que v,. En fonction des valeurs de
ces deux vitesses, la trajectoire
sera différente. Sur la trajectoire
représentée sur le dessin, le
bateau arrivera au point C sur la
rive gauche. Pour terminer sa
course en A, il remontera le
fleuve de C a 4.

— — _ - P4 (rycos@—r)1 —r,sinf],
PA=DA—DP=(r0c050—r)1r—rosiné?lg = 1p =||11;§":(0 r2+r2)l;rr0cos€ b
0 4T
(vzsine r2+1y2=2rry cos +v (rocose—r))_ ((vz cosO./r? +1y>—2rry cos@ — i1, sin&))_
V=v+v, =
b r*+ 1> —2rrycos@ r2+1y*—2rr, cos @
_ dDP drl. -
V=——=—=—=71+r0
dt dt i b
Vv, sin 0(r? +1y* —2rr, cos @ +v, (1, cos@ —r
—( ( )) :>(}"—v2sin¢9) r2+r02—2rr000s9:vl(rocosH—r)
r2+1y2—2rry cos
._((vzcosﬁ r2+r02—2rr0cost9—vlrosinﬁ))_ ) —— ~ _
rf = —>(r¢9—v2 cosH)Jr +1y*=2rny cos@ = -1 sin @

\/r2+r02—2rr0 cosé

5.3 Le bateau arrivera au point C apres un temps
t*=18,4475 s pour des valeurs de R =100 m, v;= 10,01 m/s et v,= 10 m/s.
t*=61,55 s pour des valeurs de R = 100 m, v;= 3,003 m/s et v,= 3 m/s.
Par MATLAB : complément de corrigé
lien sur le site Teaching>>Notes>>S¢ances de travaux pratiques>>Compléments des TPs (2003-2004).
6.1 A j 2
r mx =—cx+ il ; Vix)= Xy kill In(a —x)
X a—x 2
o > 2 j
hx’_/ d—V:O pour x=2+JA o A:a——@
dx 2 c
B
- a Lad
a) A>0:
A A A A A A
- V) V)
killna [+ | Eo Eo
IR IR
0 L : > o . : > o

a a a a

ERREERR L ERREERR L

Oscillations AB=> A AB => x=—++/A



b) A<O:

c) A=0
A A A
Vix) Vix)
killna Eo Eo
X i X
) > o . >
\ a/2 \
a a
AB =T AB =T

6.2
a. A>0: (%—\/Z,Oj = centre et (%+\/Z,Oj =col
b. A=0: (%,Oj = point singulier multiple

c. A<0: il n'existe pas de points singuliers

Application MATLAB : lien sur le site

Teaching>>Notes>>Séances de travaux pratiques>>Compléments des TPs (2003-2004).

Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be
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




