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1. 

Théorème de la résultante cinétique : 
e,x x

d R F
dt

=∑  

Avant le départ des obus  Système {canon + wagon + obus} ( )0 1 2 02 1t xR m m v< = − +  

Au moment du départ de l’obus : Système {canon + wagon + obus }: 0 1 21 2 ( )1t x r xR m v m v v> = − + −  

Il n’y a pas de force extérieure suivant l’axe x => 0x x
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2. Pour le système {Triangle+pendule=M+m} :
e ( )

x

d R F M m x F
dt
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Pour le système {pendule=m} : 
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 On peu aussi utiliser le théorème du moment cinétique pour calculer la deuxième équation : 

e,A G A A
d M mv v m
dt

= × +   où //G Av v  
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cos 1 où 0 car  est une masse ponctuelle.
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3. Pour le système {disque S} : 
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Pour le système { disque S } : 
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4. 
Pour le système {patineur} : e, 0 ; 0 0O G O

dm v M
dt

= = => = où .O OM I ω=  
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5. FO’ =(UO’,VO’,WO’) et FO’’ =(0,VO’’,WO’’) 
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6.1
. 

Deux méthodes sont possibles : théorème du moment cinétique et la conservation de l’énergie. 
Nous utiliserons la première. 
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6.2 ( )
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Le rapport entre les rayons r2 et r2* doit satisfaire cette dernière équation pour que les deux cylindres arrivent en 
même temps en bas. 
 

6.3 Si le cylindre est homogène, K devient 
1

4 sin
3

gK
r
α

=  qui est indépendant de la masse du cylindre 

 

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