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3. Donner Fexpression du vecteur position de M dans la base (€, ,8,,£).
4- Caledler les vitesses : a) relative 7, (M) et b) dentrainement ¥, (M).
5- Caleuler les accélérations : a) relative 7, (M), b) dentralnement 7, (M) et
¢) de Coriolis 7_(M).
6- Retrouver les expressions de V (M), ; et de 7(M),, par un calcul direct.
7- Le repére relatif R;lié a la tige (T) est il galiléen ? justifier votre réponse.
8- Donner les expressions vectorielles des forces appliquées & M dans le référentiel
relatif R, en sachant que la réaction est donnée dans la base (é ,.égﬁ@) sous la
forme suivante : R = R, e 5
9- Ecrire le principe fondamental de la dynamique (PFD) appliqué a M dans R;. .
10-En prejetant I'équation du PFD suivant -é,ﬁ, montrer que I'‘équation du mouvement de
M s'écrit sous la forme : # — r@”sin’(8) + gcos() = 0.
11-En projetant I'équation du PFD suivant €, mbnfrre_;r que la composante de la réaction
suivant &, est donnée par : Ry, = 2m7 o sin(@). |
12-En projetant I'équation du PFD suivant &,, montrer que la composante de la réaction

suivant &, est donnée par: Ry =-v-msin(€){g +ro? cns,(ﬂ):].
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Exercice: On considére un point matériel M de masse m soumis & une force F de
%

composantes cartesiennes: Fo=xy— ¥ t%. F, = % - 2Xy + ¥

x(t) et y(t) sont les coordonnées du paint matériel M. 1

1- Déterminer I'énergie potentielle dont dérive le champ de force’ ’1-3

2- Caleuler le travaﬁ de la force I-<2 quand son point d'application se déplace du point O au

point A : W5 (F) avec O(x=0,y=0),A(x=0,y=2)
3 e P - K oa A2
3. Quel serait le traval du champ de force F Wo'(F)+W A, (F) e

B2 A= A =% : =
Wo (F)+ Wy HE)+ WAI (F) avec Al(x=l,y=_§_),B(x=1,y=G)_./.

Conclusion. »

] del‘&mmg avec ;mevﬁesse an@lmre' '@mnmnt' €
jans le plan XOY ). Le plan vertical BOZ a un angls

EF







- r : - :










"nndﬂur'npamadl TR ";ﬁ;

)= Dens kgl BOZ onan 8% = AW @;E?

Cur | ’J:;tu;}?.w Pairm il vapen d ot de € E_ﬂ}*”.’t—@[ﬁ“rﬁ' S o

by T

Qq;fﬁl%‘ﬁ_d‘-gn?el@f Dn PNC, . ﬁ_‘—-‘“ T(;(*{Rl =' &w_ﬁ:« 4_()
€ b 8 dqurbion uncerdle de cobee Qoo ebde g du.

5)"‘ tlsﬁ“’ q!"-:'lm Wl SMV B 3*[1- 5@* 'c:}l “g,ﬁi-}-ﬂ:rm 'C’&h-}f"ﬂ-’%« 9.-;-?'%' ?u}: cfue 5

Y/ OF. : (it 5
ovasr XiMels dwW, o Tyl (gp)

— = 5 = i o -. i AR o 1 S -
Ok = &-ﬁ? , :
d one Qe_ W ERVE W bn}" cle,. A Jm:—ﬁ est un \MI Ea uéﬁ.é@é"rd’ﬂm E'mi’.ful'ﬂ.

C= |08 A Vg = [ dW A 4Tl | = dtw | FeE







S 48 Epreave de Mécanique du Point
Tiliére : SMPy Session Rattrapage Mars 2014
Durée: 1h30mn Enseignant: Mr SABA

{Documents non autorisés)

+ s s
Exercice I: Soit le 1epére Ry(Qy; X, Y. Z1) de base (11 "Jé ,K1) se déplacant par rapport au
-3 =T

repére R(O,X,Y,Z) de base (i, J, k), de telie maniére que si t représente le temps:

00 = A(t)k. =k 5, langle =(1.13)=(},J; ). La position d'un point mobile M
001 = A (- tanete (@(§) = (i) = (1. J; ). La position dun point mobi
dans son mouvement par rapport au repére R; est donnée par la relation: Q&{/= H(EH ).

Restle repem absolu, Rj est le rapere relatif. ot

u Déierminer le'vacteur position O,M du pmﬁt M.

- M
 b- Déterminer le vecteur vitesse absolue de M: V (J V( / T
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Soit R(O.X.Y.Z) un repere g-‘ai:le’en‘-de base (1, k) et R(O.X",Y'.Z') un repére relatif de
- 5
base G‘yimdnque (E"p -€0,8z =k) Un anneau M de masse m, assimilable a un pomt

maieriel peut glisser sur une hélice d'axe vertical OZ. Le point M est repéré par ses
coordonnées cylindriques (p @, Z)

L'helice se trouve sur une surface cylindrique de révolution, d'axe OZ de rayon (R = L£)- Son

pas est 270 . La vitesse angulaire autour de OZ est notée @ = @. Le point M décrit une

: amu‘be descendante (Z { 0)

o e
ASe (&ﬁ,e.;-,ez-k)

'fb on s
e e
a (g&)s?,ﬁi/ i

M, ) dans la méme base. Donner V(%J eo fonction de R.betw.

) par la loi de composition des vrtasses @ =

S i A . o
T"ﬁfl.R} en fonction de R,b, meztw dans (ep,e¢,,ez—k} Retrouver Re
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Question de cours

Considerons un point matériel M de masse m en mouvement par rapport & un référentiel donné
R(0O,x.y,z) avec une vitesse 7(M/R),
i 1) Donner la définition et Pexpression du moment cinétique G,(M/R) en O de M par
" rapport a R.
2) Enongcer (définition) puis démontrer le théoréme du moment cinétique.

S@ﬂ Oxy un plan vertical d’un référentie! fixe supposé Galiléen R(0,x,y,z) de base (i, 7.k)
onormée et directe. Un point matériel M de masse m se déplace sans frottement sur une
m G') gm est constamment (toujours) en contact par son éxtrémité O, avec I'axe Ox. Le point

t : 2 sur 'axe Ox . (Voir figure ci-dessous).
[ 'Sﬁt g{@, \X,.3,,2 = 2) de base (,,7,,.F) orthonormée et directe, un référentiel relatif lié & la -
E _.@Emwmf’m 0,x, confondu avac{'l‘)

j I.a tﬁe (T) fectue également un mnwemem de rotation uniforme autour de 'axe Oz, .

dus me seront : .i.EFfm' IMH-_'—'p'(t) et @(ﬁ':‘_{l,&_ﬁ_)?—'jﬂ.
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Correction mécanique du point matéricl
: Session normale — Janvier 2013

£ aes Sci

iestion de cours :
1) ﬁﬁﬁlﬁm du Moment cinétique : > '
Le moment cinétique d'une particule M dans un référentiel R par rapport & un point O est égale

‘au moment par rapport & O de la quantité de mouvement de M dans R.

P Ad S e A L s

Expression: |G,(M/R) = OM A P(M/R) = OM AmV(M | R)

2) Enoncé du théoréme du moment cinétique : '
Dans un référentiel R, la dérivée par rapport au temps du moment cinétique d'une particule M en un
point fixe O, est égale au moment en O, de la résultante des forces appliquéss sur cette particule.
Démonstration : En dérivant le moment cinétique G, (M /R) par rapport au temps, relativement 3 R,
ds (M fﬂ)-'] _(dom dP(MIR)
dt s a

on aura : [ ] mﬁ(M!R)'—I-TOT‘JAm( :
' lR ! R s

Comme : [EI-ZEJ =V(M/R) | alors [%“i}* ABM | RY=D .
o R ) ' R

Donc : [Eﬁgjgﬂ) = EM{WJ =OMAY F=My(YFIR)
\ i R _ dt & - &

L3

itiel R, n'est pas Galiléen car il n'est pas en transiation rectiligne et uniforme par rapport pport & R .

nt O, par rapport 4 R dans la base (i,7,k)
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tre O et de rayon r est en ro
€} autour de son diamérre vertical. Ut
reean (v

coordonnées polairez r at @ aw

s01ent RO x.y.7) le référentiel absolu supposé galiléen de base(i, j

etude est le réferentiel relat:
-_.',-X_'",};-"'-',Z;') est en roft:

entiel 3(0 x,7.2) ga__lﬂés?:n
a base locale (8,.8g,€,) acconpas







forme 76= 7(8) ot f

4)a- la force d'inertie d's

e énergie en fonction

stentielles £ (6 =0

b— Determmer l'énergie pi

gant £ (F=0)=0

). Monztrer que cetre équanion psu
primer en fonetion de 0, g, ret .

dérive dune énercie potentielle ...:,
it la position €=0 comme origine

* dont derive le poids de M
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