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Formules autorisées

Systeme a un degreé de liberté libre

Equation de mouvement

mi+cx+kx=0 = ¥+2fw,x+w2x=0

1°" cas : systeme sous amorti (6§ <1 ou c<c, ).

La solution est donnée par x(t) = e~$“nt{A; coswyt + A, sin w,t}

Avec w, pulsation de vibration amortie ou pseudo-pulsation wg; = wy/1 — &2
Décrément logarithmique & = %ln;—i; § ==

e
2°" cas : amortissement critique (¢ =1 ou c=c; ).
La solution est donnée par x(t) = (C; + Cyt)e~®nt

3" cas : systeme sur amorti (6 > 1 ou ¢ >c, ou ).

La solution peut étre écrite sous la forme : x(t) = e~ $“nt{A; chw*t + A, shw*t} avec w* = w, /&2 —1

Systeme a un degré de liberté Forcé

L’équation de mouvement d’un systéme avec amortissement visqueux sous critique
mX + cX + kx = F, cos Ot

X, (t)= X cos(Qt - )
La solution compléte est donnée par x(t) = x, (t)+x, (t)

Avec x — R - Xy ,avec r=
\/(k—mQZ)2+(cQ)2 \/(1— r2)2+(2§r)2
a= tg‘l(L) = tg‘l( 27 ) et X,=F,/k Allongement sous la force statique F,;

k—mQ? 1-r?

(Rapport des fréquences);
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Systeme a deux degrés de liberté

Les équations de Lagrange

d(aT) oTr av aD_

dt\dq,) dq; dq; 94,

T L’énergie cinétique ; V I’énergie potentielle ; D la fonction de dissipation ;
F; la force généralisée ; q; coordonnée généralisée

Les fractions modales.

r=(%)" =12

Les réponses libres
X, (t)= A cosat + B sinat + A, cosw,t + B, sinw,t

X, (t)=rA cosat+rB sinat+r,A, cosw,t +1,B,sinm,t
La réponse forcée du systeme

X =[Z)]'F,

[z@]" =

1 Zzz (Q) _212 (Q)
le (Q)Zzz (Q) - Z122 (Q) _le (Q) le (Q)



