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1. 
Théorème de la résultante cinétique : 
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2. a) Pour le système {barge A (MA) + voiture (m)}: Théorème de la résultante cinétique suivant x : 
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Rem : Les forces de frottement de l’eau sont négligées. On considère la variation de résultante cinétique entre 
l’instant t1 où le système est immobile et l’instant t2 où la voiture a atteint la vitesse de 50 km/h (par rapport au 
bateau = vrel) à la sortie du tremplin. 
 
b) Pour le système {barge B (MB) + voiture (m)}: Etude du mouvement entre t3 (avant que la voiture n’arrive 
sur la barge B) et l’arrêt de la voiture sur la barge B en t4. Théorème de la résultante cinétique suivant x : 
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3. 
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Par le théorème du moment cinétique : conservation du moment cinétique
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4. 
Pour le système {patineur} : e, 0 ; 0 0G G G

dm v M
dt

= = => = où .G GM I ω=  
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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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5. En régime, l’angle θ est constant 
Pour le système {Triangle+pendule=M+m} : 
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Pour le système {pendule=m} : 
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 On peu aussi utiliser le théorème du moment cinétique sur le pendule pour calculer la deuxième équation : 
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6. Les réactions sont définies dans les axes fixes O’’uvw : 
FO’ =(UO’,VO’,WO’) et FO’’ =(0,VO’’,WO’’) 
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Axes O’’uvw fixe,  
Axes OXYZ lié à la plaque, 1Xω ω=  
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Pour les problèmes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@ulb.ac.be 
Les énoncés et les corrigés sont accessibles et mis à jour sont sur le site de méca :  

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


