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Controle continu de mécanique
L'usage des calculatrices est interdit.
(Durée : 30 minutes)
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Bille en mouvement dans un tube en rotation
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Dans un repére cartésien Q{(O B0 6, ) considéré comme galiléen, un tube O4, de section négligeable,

A

est en rotation autour de I’axe Oz avec la vitesse angulaire constante @ . Ce tube est incliné d’un angle «
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constant par rapport a la verticale. On associe au tube le repére ®’ (O, ex.,ey,,ez) tel que, H étant le projeté
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orthogonal de 4 dans le plan (xOy), ;; = g—g . Un point M, de masse m, peut se mouvoir sans frottement

dans le tube, et on note 7 la distance de O a M. ) 4 : R
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On note g =—ge_ le champ de pesanteur terrestre. 1 M /

a) Sur un schéma, représenter les deux repéres ® F=X e\ ¥
. S S LK \ By S
et ®/, et faire figurer explicitement, la distance " o T 4 -q
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r, l'angle o et le vecteur rotation Q(K’/R) : —/ SR
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de ®' par rapport & ® , dont on précisera la O i/ ol
norme et la direction. il S, J

b) Réaliser le bilan des forces dans chacun des deux repéres 4 ® et ® : donner leurs définitions
mathématiques puis les expliciter de la maniére {a plus simple. On pourra, si on le veut, utiliser le
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vecteur unitaire e, =a et la base (e NGl
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c) Apres projection selon la direction e_; de la Relation Fondamentale de la Dynamique (RFD),
déterminer la position d’équilibre du point matériel M dans R’ .
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d) M étant a I'équilibre, la vitesse angulaire de la tige est brusquement réduite & la valeur constante — a

un instant pris comme origine des temps, et la distance » va diminuer. Réécrire la RFD s

ous forme
~— A ia\ (R
vectorielle, puis la projeter suivant e, . En déduire 1’équation différentielle du mouvement. oy
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e) Quel est le temps / mis par M pour atteindre O ?
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