PROBLEME 3 MECANIQUE
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1.a) vecteur position 04 = 2L.sin(0)
1.b) vecteur position OB = 2L.cos(0) }

1.c) AB = OB - 04 = 2L.(cos(0) J -sin(6) 1)

2.a) la barre AB étant homogeéne, le centre d'inertie G est au milieu de AB :
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2.b) 0G =2L.sin(0) 7+ L.(cos(0) j -sin(0) 7) = L.sin(0) 7 + L.cos(0)

OG =L =cte: G décrit le cercle de centre O, de rayon L.

3.a) soit P un point quelconque de AP : r = AP d'oli AP.= 57 AB = 7.(cos(0) J -sin(0) )

D'oli OP = 04 + AP = r.cos(0) j + (2L-r)sin(0)

Soil x et y les coordonnées de P : x = (2L-r)sin(0) ety = r.cos(0)

2 p2

—-(2[:_”, +==1:éqdune ellipse de centre O, d'axes Ox et Oy, de demi

grand axe 2L-r selon Ox, de demi petit axe r selon Oy.

3.b) x et y veérifient I'équation :
3.c)pourr=1L/2, a=3L/2, b=Ldoulacourbe

df

4.a) OB= 0A+4AB douVy = V,-2L -

(sin(0)j + cos(B) )

4.b) la composante de V;; sur Ox doit étre nulle : V,, - 2L "ll—’: .cos(0)i= 0 dou ‘:l—? =V /(2L.cosiD).

4.c)Vy = -Vtan(0) ]

5.a) d'aprés 2.b) V, = L%‘:— (cos(0) T — sin(0) )
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5.0) Vg= %V (i— tan(0)])

6. accélération de G : a; = L% (cos(0) 7 —sin(0) /) = L( "z—'l' ) 4 (sin(0) T+ cos(0) J)

7.8)Vp =52 (= r.sin(0)  + (2L-r)cos(0) 7)

7.b)Vp = V. (- So-tan(0) j + (1— D
7.c) r = 0 on retrouve bien la vitesse de A
r =L : onretrouve bien la vitesse de G

r = 2L : on relrouve bien la vilesse de B

PARTIE II

8 : les actions de contact en A et B étant sans frottement, R, est portée par j, Ry est portée par 7
la puissance de la force R, appliquée en A est R, .V, = 0. De méme pour Ry .

9.a) énergie potentielle de pesanteur : Ep, = Mgye

9.b) la résultante des poids des différents éléments de la barre est Mg appliquée en G
Le travail élémentaire du poids est §W = Mg .V, .dl= -d(Mgyg) = -dE,
d'ou E, = mgyg (référence en y; =0)

9.c) E; = MglLcos(0)

10.a) Energie mécanique : E,, = E. + E, = 6:{':2) + MgLcos(0)

10.b) Th de I'énergie mécanique : la variation de I'énergie mécanique entre deux instants t et t+dt est
égale au travail élémentaire des forces non conservatives, ici ce travail est nul (pas de frottement), donc
En = cte. (ou le systéme est conservatif car les forces de frottement ne travaillent pas)

10.c)at=0:V=0et 6 =0 donc E., = MgL

11.a) V2 = 6gLcos?0 (1-cosb)
11.b) ()% = 3g(1 — cos8)/(2L)

. . ) , , . ) d_f)ﬂl__ﬂ an -, d*0 _ 3g .
11.c) on dérive I'équation précédente : 2 o dt =7 Sinb — d'ou ot =g Sino
PARTIE Il

12 @G = L2 (cos(0) 7 — sin(0) J) - L.( )2 (sin(0) T+ cos(0) )
= 3/4.g sinfl (cos(0) T — sin(0) J) — 3/2g(1 — cosB). (sin(0) T+ cos(0) J)
=g sinf (3-cos(6)-3/2 )7+ g (3/2.cos?0 -3/4. Sin?0 -3/2 cos 8)

13. a) th de la résultante dynamique : Ma; =R, + Rz + Mg

Scanned by CamScanner



13.b) : Ry = g sinll (5 cos(0)-312) {

13.0) R, = +Mg(1 — 6cosd + 9cos* ()]

14. R, s'annule pour 8 = arc cos(2/3)

Le contact cesse en A avant B.
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