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Apreés le départ de I’obus : Systéme {canon + wagon}: di R = ZF = Mi=-T => %xoz =TX
t €,x

Avant le départ de I’obus Systéme {canon + wagon + obus} di R =0 jusquent=0:R =0
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2. Par le théoréme du moment cinétique : concervation du moment cinétique

Mécanique rationnelle
2e candidature 2004-2005
Corrigé de la séance 7

avec T = force de frottement (=R
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Attention : la conservation de I’énergie cinétique ne peut étre appliquée car en bougeant
les bras, le patineur modifie son énergie potentielle.
4 p4 . Systéme = {Barre } :
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Pour supprimer la variable x de I’équation, il faut trouver une équation supplémentaire. Nous avons plusieurs

possibilités :

Le théoréme du moment cinétique en 4 sur la barre
Le théoréme de la résultante sur le chariot

Le théoréme de la résultante sur I’ensemble
Lagrange (qui sera vu dans les prochain TPs)



Le théoréme du moment cinétique en 4 sur la barre - Systéme = {Barre} :
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Le théoréme de la résultante - Systéme = {Chariot } :
M3l =-X 1 +(-Y,—~Mg+2N)1,
avec N les récations du sol sur le chariot.
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Le théoréme de la résultante sur ’ensemble - Systéme = {Chariot+Barre} :
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Par Lagrange, on verra que cela revient a ceci - Systéeme = {Chariot+Barre} ::

A exprimer en fonction de &, 6 et . Cherchons la relation X = f (9,6’,5 ) = équation du mouvement
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Dans les axes Axyz liés au systéme, réactions extérieures : EA (Ry (), Ry, (). R, () + EB (R (1),0,R (1))
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; P, =0 carz =0 pour tout le systéme
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Recherche des réactions en A :
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Dans la position indiquée :

0=0=>R,_ =0 et R, =m(g—§a)2j

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




