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1.  Gyrostat : TQx® Vue de haut Vue de derriére
les roues droites de la voiture ont
tendance a décoller.
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2.a Vuedederricre I'Qxo Vue de haut Si le cycliste se penche vers la droite, la force
. rOxe l de pesanteur génére un moment qui a
tendance a faire basculer le cycliste. Pour ne
-’ o L, .
®  pas tomber, il doit générer un moment opposé
? qui le raméne en position verticale. En
Q tournant son guidon vers la droite (du coté ou
il penche), il crée un effet gyroscopique qui le
rameéne dans sa position verticale.
2.b Roue = 60 cm de diamétre ; Pour retrouver I'équilibre :
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q => O=0,03.80.9,81—0,6.(0,3)2Ea)
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0,3 w=16,35 rad/s
3.1 3 Parametre de position : 4, ¢, 1

2 relations : 9
A= 2Lsin5 ou Lsin@ = Asing
=>1 ddl.

Force : 2 réactions en H, 2 réactions en J, 1 réaction en K
perpendiculaire a DE, Force de rappel en E, poids des 4 tiges.

Equation de mouvement : Lagrange.

Les réactions en H, J et K ne travaillent pas car les points sont fixes ou le déplacement se fait
perpendiculaire aux forces.

Le couple extérieur appliqué en A ne dérive pas d’un potentiel => Application du théoréme de
Lagrange généralisé.
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Autre méthode, par le calcul du potentiel :
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Théoréme de la résultante cinétique :
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=> N, aremplacer dans I'¢quation de mouvement.
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0G = xA—écos¢ Tx+£sin¢T :>5%‘ :£cos¢5¢ et F.=-mgl
2 Y y 2 v
OA=x,1 =>804=6x,1, et F,=k(L—x,)1,

OB =X, 1 —Lc0s¢lx +Lsm¢1y = 5OB =(6xA +Lsin¢6¢)TX +Lcos¢5¢Ty
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x,sin B=Lsin(B—-¢); % sinf=—Lcos(S-¢)d; % sinf=-Lsin(f-¢)¢’—Lcos(B-¢)p (3)
On remplace la coordonnée x, ainsi que ses dérivées dans les équations (1) et (2) par les équations (3)
On isole le multiplicateur de Lagrange de 1’équation (2) et on le réinjecte dans I’équation (1).

On retrouve la méme équation de mouvement qu’au (4).1 aprés quelques remplacements.
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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




Corrigés disponible sur http://cfao.ulb.ac.be/cfao/teaching/meca2/tps.html




