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Après le départ de l’obus : Système {canon + wagon}: 0e,
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Par le théorème du moment cinétique : concervation du moment cinétique
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3. 
Pour le système {patineur} : e, 0 ; 0 0O G O

dm v M
dt
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t>0 : 
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Attention : la conservation de l’énergie cinétique ne peut être appliquée car en bougeant
les bras, le patineur modifie son énergie potentielle. 
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Système = {Barre } :  
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Théorème de la résultante cinétique :
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Pour supprimer la variable x de l’équation, il faut trouver une équation supplémentaire. Nous avons plusieurs 
possibilités :  
Le théorème du moment cinétique en A sur la barre  
Le théorème de la résultante sur le chariot 
Le théorème de la résultante sur l’ensemble 
Lagrange (qui sera vu dans les prochain TPs) 
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 Le théorème du moment cinétique en A sur la barre - Système = {Barre} :  
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 Le théorème de la résultante - Système = {Chariot } : 
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avec  les récations du sol sur le chariot.
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 Le théorème de la résultante sur l’ensemble - Système = {Chariot+Barre} : 
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 Par Lagrange, on verra que cela revient à ceci - Système = {Chariot+Barre} ::  
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Dans les axes  liés au système, réactions extérieures : ( ( ), ( ), ( ))  ( ( ),0, ( ))
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Recherche des réactions en B :
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Dans la position indiquée :  
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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 
Corrigés disponible sur http://cfao.ulb.ac.be/cfao/teaching/meca2/tps.html 


