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Corrigé de la séance 8

1. plSm j15m Systeme {Porte (m,)} : Théoréme de la résultante cinétique suivant
A B — d - B
PPN X: — =§Fe = mi=F (1)
Sm dt .

X

m é/ T Systéme {Contrepoids (my)} : Théoreme de la résultante cinétique
\4
m; EZI suivanty : ZF

(H+Q2) = (m1+m2)a:m2g avec X=j=a

= myy=—-F+myg (2)

! : Systeme {(m,;.m;)} : Théoréme de la résultante cinétique :

=mx= ZF
¥

=myX = ZF
¥

Systéme {Porte (m l)_} :

—R

=> Pas intéressant.

_R RA» Ry, mg, myg, Yo)

Théoreme de la résultante cinétique suivant y : = 0=—-R,—Rz+mg (3)

ZF

Théoréme du moment cinétique en G : (en un autre point P, le terme mv,; x v, ne sera pas nul)

d — _
— M, =mv; XV, + m,;=>0=R,1,5-Rz.1,5+F.1 car =0 (4
ar e G X VG Z e,G 4 B “)

F 8
(B)+(4): Ry = ;g v —mlg(gj:2354,4N et R, =2060,1 N
Remarque : Nous pouvons dire que la force de tension dans le cable est la méme de part et d’autre de la
poulie car la poulie est sans masse. Cela se vérifie en appliquant le théoréme du moment cinétique sur la

poulie seule.

2. P lintersection de la barre uniforme avec I’axe 4B : Px’y’z’ =repére lié a la barre avec x’ suivant la barre.

M — = — _
ddto =m,, avec Mo =Mpr+OPxR
Mp :—Px.z,a)i,—P},,Z,a)TZ,+IZ,a)TZ, avec @=01 et P..=P, =0carz'=0
— .~ -  dOG L.~ — - — LZ— L~
=M,=" 0L, et R=m——=m—61,; OP=-bl., => Mo = ~ L +mb—01,
dt 27 2
dMo _ _ bL bL - -
=>— =i, 702 L, =cRy 1, —cRy, 1 >m?6’2 (00591 —sinf1, ) cRy 1, —CRy 1
bL . bL ., . = bL . - .= bL
=>R, =m—0’cos0 et R, =m—6sinf0 =>R, =m—02(cos0L +sm€1y) avec R, =m— 6"
2c 2c 2c 2c
3.1 Systéme {masse (m)}: Théoréeme de la résultante cinétique suivant I, :

iR F => m(f—réz)z —k(r—ro) +mgcos@ (1)
%,—/

dt B
~H((L=r)~(L-n))=T)
Systeme {Tige (M) + masse (m)} : Théoreme du moment cinétique en O :

ZMO =mvg Vo +Zn_1€,0 ou My =My, +Mop .y,
0

—_— 2 — R — —_— —_— —_— I
M, ME 5T o M, = My +0Gxmvg =mr6T
(M) 3 O (m) -G G -

z

=0 masse
ponctuelle

2
=> (% +mr? ] 0 +m2rr6 = —%sin OMg —mgrsind (2)



3.2 Systéeme {Tige (M)} : Théoreme du moment cinétique en O :

g

L -
d— — — MI> L 59

sin @
LMy =mvgxvp+ Y i,y => -0 =-—sinOMg—rN (3)=> N=-ML—>—2
a0 G :% Z e,0 3 2 g 3) p
OU Systéme {masse (m)} : Théoréme de la résultante cinétique suivant /4:
ML ;L.

d— _ . . B ) 0 +—sin Mg
?R: F | = m(r0+2f€):N—mgsin9:>N:m(r0+2r'9)+mgsin0=— 2

t _ 3 r

(2)
lp

Systéme {systéme complet (4m)} : Théoréme du moment cinétique en O :

d — — — _ = = — - - -
ZMO=va><v0+Zme,00ua)=6’lxetM0=1x91x—ny6’1y—szé’lz

Zﬁeﬁ:@x(ﬂ +7Z:)+0G, xmg +0G, xmg + 0G, x mg + OG , x mg

Dans le systeme d’axe Oxyz lié au solide :
0G, (5,0,0} 0G, (L,O,%]; 0G;, (L,g,Lj; 0G, (L +§,L,LJ;

mg =-mgl, = —mg(sin 01, +cos HTZ)

2 2 2 2
I, = 0+£+m(£} +£+m (ﬁj + 17 +O+m[L2+L2]=EmL2
ou 12 2 12 2 3

AB s ‘ b
P, = mEosmroemrLom3E - omr? o P = mEormr Lo em3L = 3mr?
Iy~ 2 2 ’ 2 - 2
— — —— — —
04 BC CD 0A AB CD
11 5. 5 .3
?mLZQ =5ngs1n6’—Engcost9 1)

=>12ml*0 +3ml*0* = 217, +4mLgcos®  (2)
—3mI*0 —2mL*6* = 2LY, —4mLgsin 6 (3)

2= 8(5(— _3(sinf-0)) = =& (—3sin6—
(1 : 6 _llL(S( cosH+1) 3(51n49 0)) llL( 3sin 50056’+5) 4)
()+HQ)H4) : Zg :%(425in6+800056—45)

(D+3)+4) : Yy = %(79sin6 +87cos 6 —60)

5.1 = —

— dR - _ dMo .

F =—=0carR=0| et m,,= car O est un point fixe
z ¢ dt Z e,0 d p

2
mllz 0 _
o wsin @ 2 o
Mo = n;2 — || wcoso |=Z wsinO1; + ~ wcos Oy
o o -0




Dans les axes OXYZ liés a la plaque

— 2 — 2 - 2 2
1 1 -
aMo _mH a)sian X 4 mB a)cosﬂd—Y: mH wsin@(—wcosﬁlz)+ mB
dt 12 dt 12 dt

@cos 6’(+a)sin 01, )

mH2 2 . m32 2 . - m 5 . 2 2\ 7 —
=| - o sin26 + o sin20 |1, =—w"sin20(B-—-H" |1, = m
{ 24 24 04 ( )Z 2.0

Ou directement dans les Oxyz tournant avec la plaque :

A 1, =cos@1, —sin @1, H2 B>
Mo=|- I, -|o =—nya)TX+Iya)Ty et 1 = ’ ; IX=m ; IY=m
0 0 1, =sin@ly +cosbly 12 12
.2 2 . > mH?* , mB?
1, piague =S~ 01y +cos” Oy, —2sin@cos OPyy =sin” 0 D +cos” ¢ 1
. mB*  mH? |sin20
ny’p,aque:s1n6’cost9(IY—IX)=( ERT: J >

. 2 2 . _ 2 2 _ s 2 2\ _
Mo = — mB~  mH sm20wlir sin26’MH +00520mB o, = dMo _ mB~  mH" |sin26 a)zlz
12 12 2 12 12 12 12 2

5.2 Dans les axes Oxyz.

__dM . — = . =
Zme’o = dto car O est un point fixe| avec Mo =-P ol +1,0l,

PI(X,,d); P2(-X,,d)

1,=1

‘ o2 B2 4 4
v =Ly ptague =Ly =100 = sin? @ m12 +cos? @ 17;2 _(p/;r + p7rr2)(12 - ,0%_‘_ p7rr2X22

mB*>  mH? |sin260 ) )
Rry:ny,plaque_[;cy,rl_[;cy,ﬂ:( 12 - 12 ] ) _(0+pﬂ-r de)_(0+p”r X2d)

— — 2 p—
Mo = (_%(BZ —H? )sin20+ prr’ (X, + X, )dja)lx +(%(H2 sin” 0+ B cos” 0) - prr” [%+X12 + X22Da)ly

A 1'équilibre statique et dynamique :

D e =0\ =>—(=prreX, ) =(prrieX,) = 0=> X, = X, {// S FEo :gz()}
De plus, Zﬁe,O = dZO =0 =(—%(BZ—H2)Sin26’+pm‘2 (X1+X2)djwdd§

_ KAy AW 2 27 _
_>—[—24(B H )s1n26’+p7rr (X1+X2)d]a) L=0

m (Bz—H2)sin26'
=X =
48 prr-d

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




