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1. O = point appartenant a I’axe de rotation fixe.
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Résultante (d) : Distance d’1 point Py(x,
y1) & la droite ax + by + ¢ =0,:
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Axes Gyx'y’z” avec x'y’z’ paralléle a Axyz.
Axes Gyx’’y’’z’" = rotation du repére Ax’y’z’

d’un angle «a tel que x "’ est suivant G,C.
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on peut aussi travailler directement dans les axes G,x'y'z" en calculant les éléments du tenseurs
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Axes Cuvw avec C=Gj ; u suivant BC, v//y et w G
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ce qui nous donne le lien entre ¢ et ¢ (en égalant la vitesse de C appartenant 4 la tige et la vitesse

de C appartenant au disque) avec => ¢ = (2(1 +cos a)—sina)(/') = (%+ 2\/5}27
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Dans les axes principaux (Cx'y'z") lié au centre de masse de la tige :

Trge =y mid + 301 =—m(02, +E, +72 )+%[1x
oc Z%(COSHTX +sin 01, )

avec vc_dzc 32“( sin0(0+4) T, +cosO(6+4)1,
o =" =2 om(0-4)T

Ty = p%((a';)z +%(6"—¢5)2j

Dans les axes principaux Gx '’y 'z’ lié¢ au centre de masse du carré.
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Pour les moments cinétiques :

MO = MO tige + MO carré

Mg pe =Mc +OCxR = 1.0+ O0Cxmve

M_Omrré = M_G+%><§ = E‘CTH‘%X mvg = ApTx“ + Bqu“ + CrTZ“ +0G x mvg

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




