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1) Cas du mouvement de rotation

2) Calcul d’'une simple composante
du moment dynamique

3) Calcul du moment dynamique
en _un point quelconque

4) Mouvement non galiléen
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MOUVEMENT
DE ROTATION

(mise en place d’'un PFD simple)
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Yo S ={boule + barre rigid¢

/ |

masse ponctuelle m masse négligée

m=1kg AMAG=R=I1m
rotation dans le plarhbarnardal

Couple pour avoir une accélération de 1 ra??

1)Isoler: S
2) BAME : poids boule, pivot avec bati, couple extérieur

3) PED : moments en A en projection suf, z

pivot parfaite d’axe Az—l couple extérieur d’axe Az

0+0+C =0(AS/0).7Z
L poids colinéaire a Az




Yol > {Calcul deo (A S/0) . ZO}
—> Xl
Y1 m
6| —~ 1€ méthode ==> calculs en G
C e
o | 6(ASI0)=5(G,S/0) + AGOm.[__,
AY ¥ X,

( 3(G.S/0) = E(a(G S/0) )

| 0(G,S/0) = |},@/5)

matrice nulle car masse ponctuelle

dou ¢(G,S/0)=0 et 5(G,S/0)=0

— —

-—=p G est centre de gravité dong:

—

=P Par ailleurs : VDS/0 = RO yl d’'ou I_GDS/O = RQ y1 - R 92 X

G

== 5(AS/0)=0+Rx0Om.(REy, -REX)=mMR 62
finalement [J(A, S/0).Z=m. R 6’}
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Yol {Calcul ded (A S/0) . ZO}

6 (_:’ % 2meméthode ===> calculs en A
Je ( point fixe du mouvement de S/0)
A v Yé A point fixe du mouvement de S/0 donc :
J(A,S/O):E(J(A,S/O) ) avec o(AS/0)=1(AS).Q,,
dt - -
[0] 0 0 O
et 1(AS)=1(GS)+m.|0 R> 0| avec AG=RX
2
_ 0 0 R,
0O O 0 | (0) (0 )
dou o(AS/0)=[0 mR* 0 | x|0| =| O =mR 67
2 - 2/
_O 0 mR J1B1 \0)51 \mR 9/51

finalement [J(A, S/0).Z=m.R HJ
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[ Conclusion]

On avait |C = é'(A,S/O);.Z0

d’ol [C:m. RzézlmN}

Autre méthode

Méme démarche : isoler S, BAME, PFD, moments en ASur z

[" >SC=J] 9 "] avec J le moment d’inertie autour de’Az
R

0 :
J A, :jb(k "m.d?"= m. R

finalement { C=m.R* 6 }
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CALCUL D'UNE SIMPLE
COMPOSANTE DU
MOMENT DYNAMIQUE
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Soit a calculer : [ 5(G,2/05 @}

Vecteur fixedans 0

Ona: 5(6,2/05 [Z = (% J(G,Z/Oj,oj L7,

Si calcul direct ====p> calcul complet ded (G, 2/ O)

Autrement :

0
dia(c; 210, (Zo= — (U(G 2/0)(2,),, - (G 2/ 0) %é

\ A 4

u'.v — (U .v) -
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CALCUL DU I\/IOMENT
DYNAMIQUE

(en un point quelconque)
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5,210 =7

A n’est pas un point fixe du mouvement 2/0 !!!

—>

. B X
Y, X
. ./>/
l\ /Y‘A 2 3
LA a -

C”)i’ 3

200 Bati 0
5.(2/0) = [d Jij(tZ/O)j +{VA/0|OmV(GO2/0)

Ray | correspondiciaV (A2/0)

>



[50(2/05 :77)} Y Yz/%/;{ »

O n’est pas non plus un point

fixe du mouvement 2/0 !l Q B

. Bati 0 Bati
Calcul direct en O all AL

- moment cinétique en O ;0. (2/0) = | (0,2) Q2/0 + m OG, OV(002/0)

m===)> pas de probleme

—>

- moment dynamique en O : 0 alorsqueV(0OO2/0)# 0 !

d !

5.(210) = E( - 210)), +Vordomv(e 020




[ Calcul deV (00 2/0) J W %o /%/

RGY

—>

0

Y1 ®
\ el

b Baio

vym/u) HV (AD1/0))

N\

V(002/0) =[V(AD2/0)]+ OADQ

Ray+RX O(@+pB)Z
Ray-R@+pBY
-RBY]
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Doublejpemdiuike : [50 (2/05 = ’?'?’?J
Bati O

O n’est pas un point fixe du mouvement 2/0 !l

O r
<l

Calcul direct en O

1 Moment cinétique en O

0.(2/0) =1(0,2) Q2/0 + m OG, CV(002/0)

- G, m===)> pas de probleme
X —»
v X _\

Moment dynamigue en O

— %(00(2/0) )/0 + OmV(G,12/0)

—>

0 alorsqueV(002/0) 0
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[ Calcul deV (O12/0) }

& e
O ’ V}ABZ//l) 1[V(AD1/O)]

V(002/0) ={V(AD2/0)|+ OAL Q

2
G, .
B Ng = lay+IX0@+AZ
Xy X, Q\A

X5 = lay-1(@+p)y

= (-158Y]
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NON_GALILEEN




PED en repére galiléen: X { - }A _ { DsysﬂRg}A

ext- sys
Systeme Rg
PED en repere non galiléen : I >
211 1/0
Relatif Entrainement

Appliguons le PFD pour le mouvement (non galiléen) 2/1

On a toujours : 2 { FeX_SyS}A = { DSyS,Rg}A
d'ou 2 { Fext—»SYSt}A = { Dsystll}A + { Dl/Rg}A + { DCOViO'is}A

Relatif Entrainement Coriolis
LZ { Fextqsys}A T { - DentraTneth}A T { - DCorioIis}A — { Drelatif }A}
N— - J \ )
Torseurs des effets d’inertie Non galiléen

d’entrainement et de Coriolis ]



