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é )
PREREQUIS :
- Lecture de plan - Liaisons cinematique
-Principe fondamental de la Statique - Cinématique
\. Y,
- ™\
OBJECTIES : L’éléve doit étre capable de :
- Définir, justifier la frontiére de tout ou partie d’un systéme et répertorier les interactions
- Choisir les grandeurs et les parametres influents en vue de les modéliser
- Choisir et mettre en oeuvre une méthode de résolution
- Simuler le fonctionnement de tout ou partie d’un systéme a I’aide d’un modele fourni
_ _
é )
Centre d’intérét :
B - Modéliser
-Théme :
B1. Identifier et caractériser les grandeurs agissant sur un systéme
B12-Qualifier les grandeurs d’entrée et de sortie d’'un systéme isolé,ldentifier la nature, Utiliser les lois et
relations entre les grandeurs.
B2. Proposer ou justifier un modéle.
B28-Modéliser les actions mécaniques de contact ou a distance
B3. Résoudre et simuler
B31-Etablir de fagon analytique les expressions d’efforts (force, couple, pression, tension, etc.) et de flux
(vitesse, fréquence de rotation, débit, intensité du courant, etc.)
\_ J
é )
SAVOIRS ET SAVOIRS-FAIRE :
- A21:Définir le systéme et sa frontiere d'étude
- Bll:Isoler un systéme et justifier I’isolement
- B28: Modéliser les actions mécaniques de contact ou a distance :‘_s’,
£
\_ v,
N /
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1° ROLE DE LA DYNAMIQUE

2° PRINCIPE FONDAMENTAL

2.1. Mise en évidence du phénoméne.
Imaginons uneautomobile en panne. Pour la stationner correctement, l'automo-
biliste décide de pousser la voiture enroue libre.

Résultatexpérimental;

2.2. Expression du Principe Fondamentale dela Dynamique

2.2.1.Solide en translation.

1éreloi: Voir Principe Fondamental de l1a Statique.

2éme loi: L’accélération @ s du centre de gravité G d’un solide 1 en translation
rectiligne parrapport a unsolide 0 est proportionnelle a la force résultante F agissant
sur celui-cietest portée par la direction de celle-ci.

Remarque : si la résultante des Forces extérieur ne passe pas par G,il y a
alors mouvement plan.

a).Principede 'ALEMBERT
La 2eme loi du principe fondamentale de la dynamique peut s'écrire sous

la forme :
Remarque: Ecrit sous cette forme le PFD se raméne a un exercice de
\_ statique ou F, devient une force extérieures.

Dynamique 2
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2.2.2.Solide en Rotation

Principe fondamental de ladynamique pour unsolide enrotation autour d’un
axe fixedans R,

a)Restrictiondel’étude
L’axederotation : - doit passer par le centre de gravité G du systéme ;
- doit étre un axe de symétrie pour le solide étudié.

Le repere est choisi de maniére a ce que Oz soit cet axe de rotation.

b) Casd’unsolidede révolution dont I’axe de symétrie est axe de rotation.
Soitunsolide S en Rotation, d'une masse m et soumis a une accélération

0)Gs/O

¢)Moment Dynamique
Lethéoréme dumomentdynamique, en projection sur’axe Oz, peut étre
écritde lamaniére suivante :

avec:

3° INERTIE EN ROTATION

3.1. Moments d’inertie classiques pour des solides homogénes, géométriquement

parfaits

Dynamique 3
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3.2. Inertie d’un ensemble de solides possédant le méme axe de symétrie

Soitun ensemble de solides tour-
nant autour du méme axe derotation, cet
axe étant axe de symétrie pour chacun
d’entre cux.

Le moment d’inertie total de I’en-
sembleestlasommedesmomentsd’inertie
de chacun des solides par rapport a cet
axe:

3.3. Moment d’inertie autour d’un axe paralléle a Gz.

Sion connait le moment d’inertie dun systéme de masse m par rapport a Gx, on peut
trouver le moment d’inertie par rapporta Ax distantde d de I’axe Gx :

Le Théoréme de Huyghens

permetde démontrer que :

Dynamique 4
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