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Livre 2 

Semaine 5 

Principe fondamental de la dynamique PFD 

appliqué au point et aux systèmes de points matériels 

1 : Rappel sur les frottements de Coulomb  

2 : méthodologie pour traiter un problème de dynamique du point 

-mise en place d’un repère par sous ensemble cinématique 

-mise en place du paramétrage (permet de passer d’un repère à l’autre soit par un rotation, 

soit par une translation) 

-isolement du système étudié : on ne redessine QUE le système isolé, on répertorie les efforts 

extérieurs au système (efforts de contact et efforts à distance), c’est le bilan des actions 

mécaniques extérieures (BAME). On obtient       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗      (      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  )
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  . 

-Bilan des quantités d’accélération (BQA) : on calcule la résultante dynamaique et/ou le 

moment dynamique. On obtient           ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗            
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗. 

-application du PFD : Torseur des efforts extérieurs = torseur dynamique (mouvement par 

rapport à un repère fixe    . On obtient deux équations vectorielles : l’équation de la 

résultante (      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗            
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗) pour trouver la loi temporelle d’efforts et/ou de paramètres 

de translation, et l’équation de moment (  (      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  )
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗           

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗) pour trouver la loi temporelle 

de moments et/ou de paramètres de rotation. 

Application : étude d’un oscillateur : mouvement de m au cours du temps 

 

vidéo montrant la résolution :   https://www.youtube.com/watch?v=QYT1A0jP7vc 
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Exercices 
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EXO 6 : 

EXO 7 : 
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Solution : 

Exo 1 : 

Mise en place des repères et du paramétrage : 

 

 
Repères :   (    ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗⃗ )   (    ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗⃗ ) 

Paramètre de position pour passer de    à    :      avec   ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗      ⃗⃗⃗   

 

1-1 : repères et paramètres étant en place, on peut appliquer le PFD.  

On isole le palais (on ne dessine QUE le palais. Le solide est considéré comme ponctuel 

donc M=G 

BAME 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Remarque : la droite d’action de  ⃗  passe par G car le palais ne bascule pas : ∑  
⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ⃗  

BQA : 

  ⃗⃗⃗⃗  ⃗     ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗    ̇  ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗     ̈  ⃗⃗⃗   

PFD : équation de la résultante 

 ⃗ -mg  ⃗⃗⃗⃗ =m.   ⃗⃗ ⃗⃗   

En projection sur   ⃗⃗⃗   : -T+mg.sinα=m.  ̈ 

En projection sur   ⃗⃗⃗   : N-mg.cosα=0 

D’où : 

N=mg.cosα donc T=f mg.cosα 

m.  ̈=- f mg.cosα +mg.sinα donc  ̈=g(sinα- f cosα)=cte : le mouvement est uniformément varié 
  

ϕ 

G 

-mg𝑢 ⃗⃗⃗⃗  

𝑣𝑔⃗⃗⃗⃗  v.𝑖 ⃗⃗⃗   
𝑅⃗  

𝑅⃗  

𝑑é𝑐𝑜𝑚𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑑𝑒 𝑅⃗  dans 

(𝑖 ⃗⃗⃗   𝑗 ⃗⃗⃗   , 

𝑓𝑟𝑜𝑡𝑡𝑒𝑚𝑒𝑛𝑡𝑠 𝑇⃗  𝑜𝑝𝑝𝑜𝑠é à 𝑣𝑔⃗⃗⃗⃗  et 
𝑇

𝑁
 𝑡𝑎𝑛ϕ 𝑓 

𝑁⃗⃗  𝑁 𝑗 ⃗⃗⃗   

𝑇⃗ =-T.𝑖 ⃗⃗⃗   
O 

λ 

𝑖 ⃗⃗⃗   

𝑗 ⃗⃗⃗   λ 
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1-2 : repères et paramètres étant en place, on peut appliquer le PFD. On isole le palais (on ne 

dessine QUE le palais. Le solide est considéré comme ponctuel donc M=G 

BAME 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Remarque : λ est algébrique, on le dessine positif (alors que le palais remonte) afin d’éviter 

toute erreur de signe lors des projections. 

BQA : 

  ⃗⃗⃗⃗  ⃗     ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗    ̇  ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗     ̈  ⃗⃗⃗   

PFD : équation de la résultante 

 ⃗ -mg  ⃗⃗⃗⃗ =m.   ⃗⃗ ⃗⃗   

En projection sur   ⃗⃗⃗   : T+mg.sinα=m.  ̈ 

En projection sur   ⃗⃗⃗   : N-mg.cosα=0 

D’où : 

N=mg.cosα donc T=f mg.cosα 

m.  ̈= f mg.cosα +mg.sinα donc  ̈=g(sinα+ f cosα)=cte : le mouvement est uniformément varié et 
l’accélération dépend du sens du déplacement. 
 

1-3 : repères et paramètres étant en place, on peut appliquer le PFD. On isole le palais (on ne 

dessine QUE le palais. Le solide est considéré comme ponctuel donc M=G 

BAME 

 

 

 

 

 

 

 

 

BQA : 

  ⃗⃗⃗⃗  ⃗     ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗    ̇  ⃗⃗⃗  ,   ⃗⃗ ⃗⃗     ̈  ⃗⃗⃗   

PFD : équation de la résultante 

 ⃗ -mg  ⃗⃗⃗⃗ =m.   ⃗⃗ ⃗⃗   

En projection sur   ⃗⃗⃗   : mg.sinα=m.  ̈ 

En projection sur   ⃗⃗⃗   : N-mg.cosα=0 

D’où : 

N=mg.cosα  

m.  ̈=mg.sinα donc  ̈=gsinα=cte : le mouvement est uniformément varié 
  

ϕ 

G 

-mg𝑢 ⃗⃗⃗⃗  

𝑣𝑔⃗⃗⃗⃗  v.𝑖 ⃗⃗⃗   

𝑅⃗  

𝑅⃗  

𝑑é𝑐𝑜𝑚𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑑𝑒 𝑅⃗  dans 

(𝑖 ⃗⃗⃗   𝑗 ⃗⃗⃗   , 

𝑓𝑟𝑜𝑡𝑡𝑒𝑚𝑒𝑛𝑡𝑠 𝑇⃗  𝑜𝑝𝑝𝑜𝑠é à 𝑣𝑔⃗⃗⃗⃗  et 
𝑇

𝑁
 𝑡𝑎𝑛ϕ 𝑓 

𝑁⃗⃗  𝑁 𝑗 ⃗⃗⃗   

𝑇⃗ =T.𝑖 ⃗⃗⃗   
O 

λ 

G 

-mg𝑢 ⃗⃗⃗⃗  

𝑅⃗ =𝑁⃗⃗  
O 

λ 



[Texte] 

 

 
  8 

 

2 : on reprend les résultats de la question 1 

2-1 :  ̈=g(sinα- f cosα) 

On intègre :  ̇   =   

 ̇   =g(sinα- f cosα).t+   

 ̇    =g(sinα- f cosα).    +  =0 d’où :    
   

               
   car      ϕ       

On intègre :     =  

    =
 

 
g(sinα- f cosα).t²+     

Distance parcourue :      =
 

 
g(sinα- f cosα).   ²+      

     =
 

 
. 

   

               
 - 

   

               
= 

 

 
. 

   

               
     car      ϕ      ) 

2-2 :  ̈=g(sinα+ f cosα) 

On intègre :  ̇   =    

 ̇   =g(sinα+ f cosα).t-   

 ̇    =g(sinα+ f cosα).    -  =0 d’où :    
  

              
    

On intègre :     =  

    =
 

 
g(sinα+ f cosα).t²-     

Distance parcourue :      =
 

 
g(sinα + f cosα).   ²-      

     =
 

 
. 

   

               
 - 

   

              
= 

 

 
. 

   

               
     

 

3 : on reprend les résultats de la question 2.  

3-1 : Soit   l’instant où M arrive en A. Distance OA connue. 

     =
 

 
g(sinα- f cosα).  

  +     =OA  

Donc  
 

 
g(sinα- f cosα).  

  +     -OA=0, Δ=  
       

 

 
g(sinα- f cosα) 

Donc    
    √ 

               
 seule racine positive. 

3-2 : Soit   l’instant où M arrive en A,   l’instant où M repasse en O,   l’instant où M s’arrête. 

Distance OA connue. 

Pendant la phase montante : résultats 2-2 

 ̇    =g(sinα+ f cosα).   -   d’où    
  

               
 

Distance parcourue : OB 

     =
 

 
g(sinα+ f cosα).  

  -     =-
  
 

                
 <0 : M remonte 

Après   , M redescend donc résultat de 2-1 

 ̈=g(sinα- f cosα) 

On intègre :  ̇    =0 donc 

 ̇   =g(sinα- f cosα).(t-  ) 

On intègre :      =-
  
 

               
 

Donc     =
 

 
g(sinα- f cosα).(t-  )²-

  
 

               
 

Détermination de    : M repasse en O 

Donc      =
 

 
g(sinα- f cosα).(   -  )²-

  
 

               
=0 

D’où    √
    

 

                   
    

Vitesse de M quand il repasse en O :  

 ̇    =g(sinα- f cosα).(   -  )= g(sinα- f cosα). √
    

 

                   
 



[Texte] 

 

 
  9 

 

EXO 2 : on prendra pour les courbes a=2, k=4 

PFD :   =m.   ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

         ⃗⃗⃗     ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ , on pose   ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗         ⃗⃗⃗   
Donc   ⃗⃗⃗⃗  ⃗   ̇   ⃗⃗⃗   et   ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ̈   ⃗⃗⃗   

On a :  ̈         
1 :  ̇      et        

On intègre :  ̇    
  

 
      

 

 
 

 

 
         

On intègre :      
 

  
          

 

 
  ,            

 
2 :  ̇      et        

On intègre :  ̇    
  

 
      

 

 
   

 

 
(      )    

On intègre :      
 

  
           

 

 
     ,            

 
3 :  ̇       et        

On intègre :  ̇    
  

 
      

 

 
   

 

 
(      )    

On intègre :      
 

  
           

 

 
     ,               

 

 
         

 

 
   

 

  
    

 

 
   

 
Conclusion : cas 1 et 2, la particule se libère. Cas 3, sens de libération fonction de 

 

 
 

EXO 3 :  

PFD :   =m.   ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

     ̇
    ⃗⃗⃗    ̈   ⃗⃗⃗   ,  

D’où l’équation de mouvement :  ̈      ̇
    ,  

Pour n=1 

 ̈      ̇   , 
 ̈

 ̇
       

 ̇

 
        ̇        

              
  

  
           

Donc             
  

  
  

Pour                  
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Pour n=2 

 ̈      ̇
   , 

 ̈

 ̇ 
    , on pose    ̇, 

 ̇

  
                 

  

 
 

 

  
       

D’où  ̇  
 

 

  
     

         
 

  
              

Donc              

Pour                  

 
Pour n>2 

 ̈      ̇
   , 

 ̈

 ̇ 
    , on pose    ̇, 

 ̇

  
                 

    

   
 

  
   

   
       

D’où  ̇                
    

 

            
 

       
             

    
   

    

Donc              

 

EXO 4 : 

Résistance de l’air négligée : 

Repères et paramétrage : 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  (    ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗⃗ )   (    ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗     ⃗⃗⃗⃗ ),   ⃗⃗⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗⃗       ⃗⃗⃗   

 

BAME : 

 

 

O 

A 

M 

𝑖 ⃗⃗⃗   

𝑗 ⃗⃗⃗   
𝑗 ⃗⃗⃗   

𝑖 ⃗⃗⃗   

x 

y 

M 

-mg.𝑗 ⃗⃗⃗   
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BQA : Vecteur position :   ⃗⃗⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗⃗       ⃗⃗⃗   

D’où   ⃗⃗⃗⃗  ⃗   ̇  ⃗⃗⃗    ̇  ⃗⃗⃗         ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ̈  ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗   

 

PFD :   =m.   ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

      ⃗⃗⃗      ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ,  

Donc      ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗   

On intègre :  ̇           ̇        ;                   
 

 
      

Recherche du point D intersection de la piste (y=-x) avec  

la trajectoire de M (   
 

 
 (

 

  
)
 
    : donc     

 

 
 (

 

  
)
 
   

 

 
 (

 

  
)
 
      , Δ=1+

   

  
 ,   

  √  
   

  
  

 

  
 

 
  
 

 
 √

  
 

 
     seule racine positive 

D’où    (
  
 

 
 √

  
 

 
    )  √  

AN :         

Résistance de l’air proportionnelle à la vitesse : 

PFD :   =m.   ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ 

     ⃗⃗⃗      ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗    ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ,  

Vecteur position :   ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ =  ⃗⃗⃗⃗  ⃗    ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗     ⃗⃗⃗          ⃗⃗⃗   

D’où   ⃗⃗⃗⃗  ⃗   ̇  ⃗⃗⃗    ̇  ⃗⃗⃗         ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ̈  ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗   

Donc      ⃗⃗⃗     ̇  ⃗⃗⃗     ̇  ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗    ̈  ⃗⃗⃗   

On projette :  ̈    ̇       ̈    ̇     

On intègre :  ̇       
        ̇    

 

 
         ; 

      
  

 
(      )         

 

  
(      )  

 

 
     

Recherche du point D intersection de la piste (y=-x) avec  

la trajectoire de M (  
 

   
  

 

  
  (  

  

  
)   ) : donc    

 

   
  

 

  
  (  

  

  
)    

Résolution numérique de l’équation : (
 

   
  )  

 

  
  (  

  

  
)      

AN :        

Semaine 6 

EXO 5-1 : 

1 : Torseur cinétique en O : 

Résultante :     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗          ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗         ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ⃗  

Moment :       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗  ∑    
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

          ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗                 ⃗⃗ ⃗⃗   

Torseur dynamique en O : 

Résultante :     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗         ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗         ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ⃗  

Moment :       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗  ∑    
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

          ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗                ⃗⃗ ⃗⃗   

2 : les résultantes étant nulles, le champ vectoriel associé aux torseurs est constant, donc les 

moments se conservent. 

5-2 :  

1 :   ⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗      ⃗⃗  ⃗     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗     ̇   ⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗     ̈   ⃗⃗⃗⃗     ̇    ⃗⃗  ⃗  

Donc     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗       ̇   ⃗⃗⃗⃗      
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗     (   ̈   ⃗⃗⃗⃗     ̇    ⃗⃗  ⃗ )  

2 :       
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗         ̇          

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗         ̈    

5-3 : 

Cas 1 :     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗          ̇   ⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗          ̈   ⃗⃗⃗⃗   ̇    ⃗⃗  ⃗  
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      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ∑   
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

   

       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗           ̇   ⃗⃗ ⃗⃗         ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   ∑   
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   

 

   

       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗           ̈   ⃗⃗ ⃗⃗   

Remarque : G milieu de       ,   ⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗  ⃗          

Cas 2 :   ⃗⃗⃗⃗           ⃗⃗⃗           , mouvement de translation. 

    ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗          ̇        ⃗⃗⃗       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗        ( ̈         ̇ 
      )  ⃗⃗⃗  , 

      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗   ⃗        ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗    ⃗ , 

Cas 3 :   ⃗⃗⃗⃗   ⃗ . 

    ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗    ⃗      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ⃗ , 

      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗       ̇            ⃗⃗ ⃗⃗         ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗         ̇
 
       ⃗⃗ ⃗⃗  , 

6 :  

1 : BQA 

     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗    ̇  ⃗⃗⃗⃗      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗     ̇  ⃗⃗⃗⃗    

 

⃗⃗⃗⃗  ⃗   ( ̈  ⃗⃗⃗⃗   ̇   ⃗⃗  )   

 

⃗⃗ ⃗⃗     ( ̈  ⃗⃗⃗⃗   ̇   ⃗⃗  ) 

O cdm donc     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗   ⃗  

      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗    ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗        ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗    ⃗⃗⃗⃗⃗⃗        ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗         ̇ (
  

 
  ⃗⃗      ⃗⃗  ⃗) , 

      ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗  
       ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗

   
        ̈ (

  

 
  ⃗⃗      ⃗⃗  ⃗)         ̇    ⃗⃗⃗⃗  , 

 

2 : BAME 

{      }  {
  
  
  

}

      

 {      }  {
  

     
  

}

      

  

Equations du PFD : 

Résultante : 

{
   

       
   

, 

Moment : 

{
        ̈   

        ̈             ̇        
        ̈             ̇        

, 

Donc  ̈      

{
 ̇     

       ̇        
       ̇        

, 

Les effort dans la pivot sont proportionnels à  ̇  

7 : 

1 : BQA 

     ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗     ̇   ⃗⃗        ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗      ̇    ⃗⃗      ̈   ⃗⃗  , M est cdm du pendule. 

En S :  ⃗       ̇   ⃗⃗       
  

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗    ⃗⃗⃗⃗⃗⃗                ̇   ⃗⃗⃗⃗                 

 ⃗⃗        ̇    ⃗⃗      ̈   ⃗⃗        

  

⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗     ⃗⃗⃗⃗⃗⃗   ⃗⃗             ̈   ⃗⃗⃗⃗ , 

Avec  ̇                  ̈       
           

2 : BAME : 

{       }  {
  
  
  

}

     

 {      }  {
   
  
  

}

      

 {

        
        

              
}

     

  

Résultante : 



[Texte] 
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{
      ̇           
     ̈           

   

, 

Moment : 

{
   
   

           ̈                
, 

3 : 

{                 }  {
      ̇          
     ̈          

            ̈        
}

     

 

Effort normal et tangentiel constants de O à M, augmentent avec la pulsation 

Moment fléchissant décroit linéairement de O à M (nul en M), augmentent avec la pulsation. 

4 :  

on isole (2). Système sans masse donc :               ̈         

{             }  {
      ̇          
     ̈          

  

}

     

  {                 } 

Semaine 7 

Révisions, questions, CC2 


