CPGE TETOUAN DL MEC2 COR TSIl

1) Vecteur vitesse :
d — d
—* M _ - _ -
V( /_‘R} - dt (GM)R - dt (a’erjlﬁ
P(M/,) = abé,
Vecteur aceélération :
. d _
(M) = 2T,
=M d .. - .
a(M/g) = E[aﬂeg]ﬁ = —aB?é, + afé,
2) Application du principe fondamental de la dynamique.

ZEM —ma(M/p) = P+ R
Ce qui donne :
mgi— Né, = m(—a6?e, + abéy)
mg(cos6é, — sinféy) — Né, = m(—ab?é, + adéy)

mgcos8 — N = —ma6d?(1)
-mgsiné = mab (2)
3) Multiplions 1'équation (2) par 8 puis intégrons par rapport au temps t :
—mg6lsing = mabé
1 :
mgcosé = Emaﬁz +C
On C estnue constante déterminée par les conditions mmtiales a t = 0.
Lo +C
m = —ma—
g 2 a?
. 1 V2
=mg——m—
g 2 a
Soit :
. 1V
mgcosd = —mat- +mg — —m;
Finalement :
g Vs
6% =—/(cos6 — 1) +—
. ( )+
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4) Equation 1) donne :

N (8) = mgcosf8 + ma6?

En remplacant 62 par son expression trouvée a la question précédente, on obtient :

FZ
N (8) = mgcosf + 2mg(cosfd — 1) + 0

Soit :

2

V
N (8) = m ?U+g(3ccrsﬁ—2)

5) Le point M est en contact avec le cercle tant que N (6) > 0. done :

2

V.
m Fu—i- g(3cos8 —2)| =0
Soit :
Vnz
— > [g(2 — 3cos8 )]
a
Vo > \/ag(z — 3c088 ) = Vg min
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