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Appliquées Corrigé de la séance 7

Identification des différents états du systeme :

t; = avant le lancement de ’'obus (x; =0;x=0);

t, = Au moment du lancement ( x, = vitesse initiale du chariot ; x=0) ;

t; = le chariot recul suite a la vitesse acquise lors du lancement de ’obus. (x; x) ;

1, = Le chariot est a I’arrét aprés unrecul X (x, =0;x=X );

Apres le départ de I’obus : Systeme {canon + wagon} = 1 solide entre le temps 2 et 4.
Rem : I’axe des x est dirigé vers la gauche.
d . 0 di’ X M .
R = DF = Mi=-F,, = J.x; M= .L ~Fpde => 052 = Fy, X
Avant le départ de I’obus Systeme {canon + wagon + obus} Il n’y a pas de forces extérieures suivant I’axe x.
=> il y a conservation de la résultante cinétique suivant I’axe x.

d . . .
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ent=0: x— M 2= m2v2cos 26 cos 29
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Par le théoréme du moment cinétique : concervation du moment cinétique
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Pour le systeme {patineur} : m,, =0 ; E= 0= diM_O: 0 ou M_0=70.CT)
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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.




- dR _ dM o .
F,=—| et m,, = car O est fixe
e Z e,0 dt

1y =cos@1_+sin HTy 2 1
Changement d’axes : < _ _ _ ou cosf=—= et sind=—=
l, =—sinf1, +cosbl, NG NG}

En travaillant dans les axes Oxyz (R2) tournant avec la plaque : @ = a)(cos 61, +sin HT}, ) = Wgy/r0 = Dr1/R0

— _ — Rl _ — o _
R=-Mdol, => |F, = ‘; = @y o X R =—Md @’ (~sin 01, +cos b1, )
t
B 1, —P, wcos O
Mo=1,0= -P, I, —wsin @ :(Ixa)cosﬁ—nya)sinH)Tx+(—nya)cost9+lya)sint9)Ty
0 0 0

= _dMo| Mo =—(1,wcos6— P wsin@) wsin 1, +(-P 6+1,wsing o1,
=> |0 =— = gy o X 0——( ,@cos @ — P wsin )a)sm Z+(— )y @C0s 0+ 1 wsin )a)cos i

=>m, ; = [cosesinﬁ(ly —Ix)+ny (sin2 6—cos’ 9)] a)sz=> m,o = [%(Iy —Ix)—ngy}a)sz

OU En travaillant directement dans les axes OXYZ (R1) tournant avec la plaque : @ = a)TX

— — — R _ — —
R=-Mdwl, => F, =d7 = @y p0 X R = Md & ),
t

Iy - -\o —
R = _ dMO — 7 — 27
Mo=1,0=|-Py, — —|0|=1 wly — Pyy @), =>m,, T:le,RoxMo =>\m, o =—Pyyo'l,
0o - -)\0
U Pyy =sin@cos@(—1, +1 6—sin” 0 7o =—| =(~1,+1,)+2 P, |1,
ou Py, =sin@cos (— vt X)+(c0s sin ) =>\m,, =— g(— vt X)+§ o (@71
2 2 2 2
Pxy a ét€ calculé a la séance 5. => Py, = — 2 -M H—+M Ll EM A _3MH”
5 3 12 5 24 40
—[F, = MA@’ T, = Md@? (~sin 6T, +cos 6T, )| et me,0=_pXYw2TZ_3MH 01,

A 1équilibre dynamique :

YF, :(Z—R:CT)RI,ROXE:Ra)TY =0 |=> R=(-Md +mL—m,L) @1, =0=>m, —m, =MTd
’ :

_ dMo _ — -
Zme,O = = WpiygoXMo =—Pyy @1, =01 => Pyy =0
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Dans les axes Axyz liés au systeme,

réactions extérieures :

X m
A TR B Ry(Ry (1), Ry (). R, (1))
E | Rl 1y Ry (Ry (£),0, Ry, (1)
! | Jm | mg(~c0s8,0,—sind) en P.(R,Z,0)
+—— P t——Pe—> 3
L/3 L/3 L/3 2L
mg(—co0s@,0,—sind) en P, (—R,?,O)
Recherche des réactions en B :
My =mvg XV, +m, , => aM =m,
dt - G A e,A A_fixe dt — e A
i 1 _ M,=mAGxv,+1,.& = 1,0= I o|=-P. ol +1 0l
aM 4 =-P wdlx =P a)zlZ avec a=m FaTia Afixe J v k 4 1y
dt VU dr v 0 0

P, =0 car z =0 pour tout le systeme

L 2L LR
ny = PXY’PI +ny,Pz =(O+mR§]+(0+m(—R)?)=—mT

- - R~ L — L. -
m, , =—LRp .1 +LRy 1 +mgRsin@1, +mg§0050]Z —mg;sm&]x

P, ,a)zy =m, 4| avec

—mgRsin QT}, +mg 2TLCOS QTZ —mg 2—3L sin HTX

=>im, 4 = (LRB!Z —mgLsin 9)L+(mchos 6— LRy, )Tz

x: LRy, —mgLsin@ =0 =>Rp , =mgsin6

z:mgLcos6— LRy , :—m%a)2 avec =>Rp | :m(gcost9+§a)2j

Recherche des réactions en A :

dM , _
= i
dt B fixe
v 1 _ My = Iyo=-P.ol+1 0l
M =—nya)d1x =P, 1, avec P ptie ® pem
dt dt P, =0 car z =0 pour tout le systéme

2L L 1
Py=Pyp+Pyp =(O+MR(_TD+(O+’”(_R)(_§]J=_m§LR

_ - - .= 2L — 2L . =
P~0)21="_1e,3 avec me,B:—LRA!Z]x+LRA!X]Z+ngsmt91y—mg?cost911+mg?s1nt9]x

—mgRsin HTy —mg %cos HTZ +mg %sin QTX

=>in, 3 =(~LR, , +mgLsin ) 1,+(-mgLcos @+ LR, )1,

—LR,  +mgLsind=0=>R,  =mgsin®

=> LR R
—mgLcos&+ LR, . =—mTa)2 avec =>R, = m(gcos&—?wzj

Dans la position indiquée : 8 =0 =>R,, = 0 et Ry, = m(g _ngj

Pour les problemes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be
Pour les problemes relatifs aux projets Matlab, contactez CFAO.Matlab@ulb.ac.be
Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis a jour sont sur le site de méca :

http://beams.ulb.ac.be/beams/teaching/meca200/tps.html




