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o d
Théoreéme de la résultante cinétique : |— R, = ZF
dt e,x

Avant le départ des obus Systéme {canon + wagon + obus} R, = —(my +2m, )v,1,

Au moment du départ de 1’obus : Systéme {canon + wagon + obus}: R;so = —mlvg +2my (v, — v)g

. . d -
I n’y a pas de force extérieure suivant I’axe x => ZRX =0 => R, =const : R0 =R,

2m,v, + (m1 +2m, )Vo

—my+2m, (v, —v) = —(m1 +2m2)v0 =>v= :>;:—24,7 mls E

my +2m,

a) Pour le systeme {barge 4 (M,) + voiture (m)}: Théoreme de la résultante cinétique suivant X :

d m50cosa

R, :ZFELZO => R, =Const : (MA+m).0=—MAvAX+mv avec v=350cosa—v, =V = M m
4

dt , —
rellx Ventr

Rem : Les forces de frottement de 1’eau sont négligées. On considere la variation de résultante cinétique entre
I’instant #; ou le systéme est immobile et I’instant ¢, ou la voiture a atteint la vitesse de 50 km/h (par rapport au
bateau = v,,;) a la sortie du tremplin.

b) Pour le systéme {barge B (Mp) + voiture (m)}: Etude du mouvement entre #; (avant que la voiture n’arrive
sur la barge B) et I’arrét de la voiture sur la barge B en #,. Théoréme de la résultante cinétique suivant x :
d

ERX :ZFe|x =0 => R, =Const : mv+Mz.0=(My+m)vy, avec v=>50cosa—v,,

_m
M, +m _ mM50cosa
(M +m) (M +m)’

m50 cosa(l —

= Vpx =

carM, =My=M

Par le théoréme du moment cinétique : conservation du moment cinétique

_ — M. R2 M, R? M, +M,)R*
iM0=0=>MO+=M0‘ = 1 -2 2=( 1+ M) w
dt 2 2 2
M, R? M, R? M, +3M,)R?
2 4w, —- 2 a)2=( 2 2) a)=>a)=&
6 2 6
(M, +M,))R*
T 2
Pourcentage de I'énergie cinétique initiale présente aprés la chute | — = 3 3 =1,32%
T~ MR , M,R" ,
2 2
. . — d— L = _
Pour le systeme {patineur} : m,; =0 ; vz =0 => EMG =0 ou Mg;=1;0
t<1l

— — mr’ m,l? / .
t<0: o=, 1, et IZ_=%+2 22 4m, %“’1

12
A2
1-'G(lige) d_.q; 1
- — m 1’2 m I"2
0: w=w,1, et "= = M, =2 0,1,
2 2

Mg =M =>

m? m, 13 / ? m3r32
L2 2l m, ?2+r1 o =—2>0 =>w, =489 t/s

2 12

Attention : la conservation de 1’énergie cinétique ne peut étre appliquée car en bougeant
les bras, le patineur modifie son énergie potentielle.

Année académique 2007-2008
2¢ année de bachelier
Corrigé de la séance 7



En régime, I’angle O est constant
Pour le systéme {Triangle+pendule=M+m} :

(%E:ZFE ] = (M +m)i=F (1)

Pour le systéme {pendule=m} :

d — _
—R = F. => mx=Tsin@ et 0=mg—TcosO =>x=gtgld (2
[dt Z e] g g gt (2)
X

(H+@2)=0=arctg

_F
g(M+m)

On peu aussi utiliser le théoréme du moment cinétique sur le pendule pour calculer la deuxiéme équation :

—M  =mvg xv, +m, 4 avec vg /v,

dt

My =Mqg+ mAG x E =ml cosOx Z ou M =0 car m est une masse ponctuelle.

%Ezmlcosﬁiizﬁm =AGxmg =Imgsinf1, =>i=gtgh

6.

Les réactions sont définies dans les axes fixes O ‘uvw :
Fo=(Uo,Vo,Wo) et For-=(0,Vo,Wo~)

—My =mvg xvy +m, o
dt ——

vg=0

My =My, +m0'Ox vy =I,0ly-Pyol,
——
V6 =vp=0
?MO':IX@E_PXY@E_PXYWZE
t

=i
E = cos a)tKJr sin a)tg

1, =—sin a)tg-i-cosa)tlw
1,:1y0=0

) . L
I, :=Pyyo cosa)t+PXYa)2 sinwt = Emg LWy =>

1, : —Pyy@sin ot — Pyyw* coswt = LV,

d— I I
—R=>» F, ouv;=0
dt Z e G

—_ —_ — L J— J— J—
Moo =0'0xmg+0'0"x R =5mglv LWy, +LVyl,

o &

Axes O uvw fixe,

Axes OXYZ 1ié a la plaque, w=0 E

1,:1y=0

2

. L
 constant 41, : Pyyo” sinwt = Emg LWy (1)

1, : =Py’ coswt = LV,

b UO' = 0 2
. - P
1,V +Vp =0 (2) (H)+Q2) =1V, =" cos wt et
— L mg PXYa)2
L, Wy +Wo—mg =0 me Po’ Won =
Wy = Tg+ XYL sin wt

Pour les problémes relatifs au Tps et aux laboratoires, contactez Emmanuelle.Vin@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
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