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Mécanique : controle continu n°3 — 45 min. Année 2006-2007

RESERVE AU
CORRECTEUR
1- Donner les 3 formulations du théoreme de 1’énergie mécanique que nous avons vues
en cours
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2- Qu’est-ce qui caractérise une force non conseryative ? .
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3- Soit la force F =mw’p e . ou m et ® sont des constantes (respectivement, la masse
et la vitesse angulaire) et p la distance selon Iaxe ¢ P
Calculer l’éhergie potentielle associce. .
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définit un repere R(O, e, ,€,,e,) fixe par rapport a la route, tel que la vitesse du centre de la roue soit

égale a VC/R =V,yé. . On définit un second repére R*(C, € _, e ,e, ) dont I’origine est au centre de la roue,
g ¥ p % y z g

cette méme roue étant liée a un troisieme repere Ry(C, ¢,, €, €,,), €,, étant confondu avec un des rayons

de la roue. I est le point coincidant de la roue avec la route.
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1.Quel nom donne-t-on au repere R* ? Que vaut le vecteur rotation @ ger ?
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2. Si on appelle QQ la vitesse de rotation de la roue autour de son axe, quelle est
I’expression, en projection sur (€, ,ey,e ), des vecteurs rotation @ rir+ et @ri/R ?
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3. En fonction de L et V,, trouver quelle expression doit vérifier Q pour que la roue roule
sans glisser sur la route.
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4. On considere un point M de la roye situé sur I’axe Cy; a la distance fixe CM=r (ﬁ%
b). Exprimer le vecteur position CM (t) en projection sur (¢, , €,,e,) sachant que L
=) =re,.
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Sa. En déduire par dérivation du vecteur position, le vecteur vitesse V pyrs.
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Sb. DeV yr+, trouver par application de la loi de composition des vitesses, I’expression
de la vitesse V g

0L + 0

- = == - "
/\y”,ﬂ = ,\)“‘\/R* + (\)—e’, — Uﬂ/{U( + K(U:-/IL + wQY’/L /\C,M} 0> + OS
(o}
=t '\Tnuu& + f\)_o/fL = V{,\w(_?:w 4 % O,§
N wt
LN



0. RCUOUVCT CCS5 £ ICHULLALy UC VILCS>>CO Cll appuquanl UL CCLCIIICIIL 1ada 101 UCH Gﬂ'dIl'lpS uc
vitesse dans un solide
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a) Pour le solide «roue » étudié a I’exercice précédent (cf. figure a), auquel est associé
le repére Ry, proposer, en le justifiant, un choix de base principale.
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b) Quelle sera alors dans cette base, la forme de la matrice d’inertie [I]¢ ?
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¢) Donner sans calcul ni développement, I’expression d’un des éléments non nul (au
choix) de la matrice précédente.
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