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Exercice 1

Déterminer les pulsations propres (naturelles) des systemes illustrés ci-dessous.
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Les deux ressorts s’allongent du méme déplacement x.
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a) On isole la masse m
b) On applique la loi de la dynamique " 7
Z F, = ma,
—fr1— fr1 = may T )
C) On relie les forces aux variables > £
fr1 = kX f )
L

fra = kax : m
—kix — ky,x = mi "-,Jf;2 -
d) On réarrange ’

mx + (ky +k)x =0
(ki +ky)
X+ ———m—=x

e) La pulsation propre est

W, = /(kl;kZ) ; Le coefficient de raideur équivalent k., = (k; + k;)

Le déplacement de la masse m est égal a la somme des allongements des deux ressorts

X =x1+x
La tension dans les ressorts est identique
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Exercice 2.

Déterminer 1’équation de mouvement du systéme en fonction de (y : I’allongement total) et de (x :
I’allongement relatif a la position d’équilibre statique). Discuter de l'effet de la gravité sur la fréquence

naturelle.
Ressortvide  Equilibre statique Systéme en mouvement
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Equilibre statique
+HYF=0 = —kx;+mg=0

k g
kx;=mg D w2i=—==
S g n m Xs

Equilibre Dynamique

+lYF=ma = —-ky+mg=ma ky

my + ky = mg

Changement de variable
mg

y(t) = x(t) + x4

y(t) = x(t)

y(t) = X(t)

On remplace dans I’équation de mouvement

mX + kx + kxy, = mg

mi+kx=0
X+—x=0
m

k
w, = |—
n m



