de Hﬁ'ﬁnbgjé’ne plein §=S5, US, répartie uniformément mm@a?g
formé deux éléments : ( voir figure ci-aprés) : T
7 - Un céne de révolution S, de hauteur h , de masse m et de rayon du grand
- cercle de base R. i
- Une demi boule S, de centre O , de masse m et de rayon R extérieur au

cone,

-
s

1) Déterminer la position du centre d'inertie G, du solide §,.
2) Déterminer la position du centre d'inertie G, du solide S,. : X
3) Déterminer la position du centre d'inertie G du solideS =S5, US,.

Exercice 2

N :
M Un disque mince (D), de rayon a, roule sans glisser a I'intérieur d'un anneau fixe
i (C) . ( voir figure 2). On a R(0. %,.3, .%,) repére fixe , R(0,u,¥,7) ou
i= O? et T=%,A4 et R(C, %7, 5, ) repére lié au solide(D) '
oc| " ‘
|

1) Paramétrer la position du disque et préciser son nombre de degrés de liberté . -
2) Déterminer la vitesse de glissement du disque (D) par rapport & |'anneau (C)
et déduire une équation holonome traduisant la condition de roulement sans

glissement.
3) Déterminer le vecteur accélération 7(4eD/R,) .




2 triedre (O i, v, zo) Soit dlr'ecf et (B ys) (

disque ef situés dans son plan. Soit C le point du dlsqus 'I'e.l ql.le=
Qn note 0= (%, i ), mesuré autour de z,et ¢ =(BI',7,) , mesuré aufour.de -
On appellera R° le repére (0.ii.7.%,) , R,le repére (B, %=1, s =zs) et Rle
repére (0, %,, 7, » Z,).

1) Calculer les vecteurs rotation §1(R’/R ) -
2) Calculer les vecteurs 7(r'/R,). 7(r'/R

trajectoires de I° dans R, et dans R,.
3) Etude du mouvement de R par rapport & R,: déterminer V(CeD/R,),.

7(reD/R,) , Pi<D/R) et 7 €D/R,).
4) Ecrire la condition de roulement sans glissement en I et Im‘regrer- en
. supposant que a=2r , f=w=C’etquedt=0onafd=0 ef p=0. ;e
~ Montrer qu'alors G(R,/R,)=4 Al , ol 1 est une constante - que l'on dé
. etq Je mouvement est tangent & une rotation autour de. 4

(R, /R ) et Q(R,/R,).
'/R") et V(I'[R,)Déterminer les




ﬂ-zﬂﬁﬂm g voir ﬁguﬁaucu-&ﬁr@gj

Soit R, [{;« Koo s 52 orthonormé direct de base: { %5+ %) et lig & S, La
.gqs:-rmn de C&} dans &,({J in Vo zﬂ) est repérée par les angies d' Euler hﬂhﬂue.ls
w, 0 et o et OG =1z (h estenfonction de a seulement).

Onnote v =2, Al ef W=Z. AWl :
avec langle y=(5.4)=(5;. 7) mesuré autour de %, [fangle 6=(z.Z)= (7. %)
mesuré autour @ et ¢ = (i, %)= (7.7, mesuré autour de Z,. 4
On donne la matrice dinertie /{0, 5) dans la base ( %, 7 . E\) ;

G g g :
Hos)=lv < avec C=-— Ma* et ( inconnue
e 10




vecteurs vitesse

miner les expressions des o

S/R,) et accélération (4 € S/R,
‘mouvement par rapport ak.
3) Justifier |'écriture de la matr

5) et montrer que €

ice d'inertie 10

4) Déterminer le moment cinétigue au point 4 du solide (S) dﬂﬂs son

mouvement par rapport & R, noté I(4, S/R,)-

5) Déterminer |‘énergie cinétique du solide (S) dans son mouvement par

rapport & R, noté E. (S/R,) .

6) Déterminer l'expression vectorielle du moment en O des forces

extérieures s'exercant sur le cone , noté M \O.y ZF s meriure

7) Déterminer la puissances développée par ces efforts noté P( SF mm)

-

de la puissance et I'énergie potentielle du systeme

8) En utilisant le théoreme

donnée par E, (S/R,)= (Mgh — ka® ) cos(0)+ cons tante , montrer que le systeme
+if ou isolé c'est-a-dire qu' on a la conservation de

(S) est conserva
I'équation de |'intégrale premiere de

I'énergie mécanique. En déduire
|'énergie mécanique.

9) En appliquant le théoréme du moment cinétique au cdne (S) en O et en .
projetant cette équation vectorielle suivant des axes convehablemm-’l’t.”
choisis, frouver deux intégrales premiéres ou deux équatiaris:
mouvement liant les angles d'Euler et leurs dérivés premiers,

' conditions sur y et ¢ peut-il se produire des mc



