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Système {Porte (m1)} : Théorème de la résultante cinétique suivant 
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Système {Contrepoids (m2)} : Théorème de la résultante cinétique 
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 ! : Système {(m1+m2)} : Théorème de la résultante cinétique : 
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 => Pas intéressant. 

Système {Porte (m1)} :  

Théorème de la résultante cinétique suivant y : 1 0e A B
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Théorème du moment cinétique en G : (en un autre point P, le terme G Pmv v×  ne sera pas nul) 
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Remarque : Nous pouvons dire que la force de tension dans le câble est la même de part et d’autre de la 
poulie car la poulie est sans masse. Cela se vérifie en appliquant le théorème du moment cinétique sur la 
poulie seule. 
 

2. P l’intersection de la barre uniforme avec l’axe AB : Px’y’z’ = repère lié à la barre avec x’ suivant la barre. 
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Système {masse (m)} : Théorème de la résultante cinétique suivant 1r : 
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Système {Tige (M) + masse (m)} : Théorème du moment cinétique en O :  
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3.2 Système {Tige (M)} : Théorème du moment cinétique en O :  
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 OU Système {masse (m)} : Théorème de la résultante cinétique suivant 1θ :  
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Système {système complet (4m)} : Théorème du moment cinétique en O :  
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Dans le système d’axe Oxyz lié au solide : 
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 Dans les axes OXYZ liés à la plaque 
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Ou directement dans les Oxyz tournant avec la plaque :  
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5.2 Dans les axes Oxyz. 
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A l'équilibre statique et dynamique : 
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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 


