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VERSAILLES &= Dynamique des systémes

ST-QUENTIN-EN-YVELINES

Contrlle continu NA2

Soit une barre AB, homogene rectiligne, de longueur 2I, de centre d’inertie G et de masse m, en
mouvement dans le plan vertical (¥, ,Z,) d’un repére fixe orthonormé direct galiléen
Ro(0,Xg,Y0,Zo’) de maniére a ce que I'extrémité A ( respectivement B )se déplace le long de Oz,
sans frottement (respectivement Oy, ).

1 - Param@trer le mouvement de la barre AB et ®@crire I'expression du vecteur rotation de la barre AB par
rapport " RO

2 - Calculer l'acc®l®ration de G ainsi que la r@sultante dynamique par rapport =~ RO

3 - Faire le bilan des actions m®@caniques agissant sur la barre

4 - Determiner le moment cin@tique en G de la barre AB par rapport ~° RO

5 - D®terminer le moment dynamique en G de la barre AB par rapport -~ RO

6 - D®terminer le moment en G des forces appliqu®es " la barre AB

7 - Appliquer le th®or me du moment dynamique et ®crire I'®@quation du mouvement de la barre
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1 - Paramétrer le mouvement de la barre AB et écrire l'expression du vecteur rotation de la barre AB par rapport à R0
2 - Calculer l'accélération de G ainsi que la résultante dynamique par rapport à R0
3 - Faire le bilan des actions mécaniques agissant sur la barre
4 - Déterminer le moment cinétique en G de la barre AB par rapport à R0
5 - Déterminer le moment dynamique en G de la barre AB par rapport à R0
6 - Déterminer le moment en G des forces appliquées à la barre AB
7 - Appliquer le théorème du moment dynamique et écrire l'équation du mouvement de la barre 
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