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Formules autorisées a conserver sans ratures
Systéme a un degré de liberté libre

Equation de mouvement
mi+cx+kx=0 = ¥+2fw,x+wix=0

k . . Ly _€¢_ ¢ . , .
avec w, = f; : pulsation propre ; ¢ = i 2muw,, : facteur d’amortissement

18" cas : systeme sous amorti (§ <1 ou ¢ <c. ).
La solution est donnée par x(t) = e $“nt{A; cos wyt + A, sin w,t}
Avec w, pulsation de vibration amortie ou pseudo-pulsation w; = wp,/1 — &2

. L _ 1, X,k o_ 2m§ -9
Décrément logarithmique 6 = nlnxn, 6= e = =

2°" cas : amortissement critique (6 =1 ou ¢ =c. ).

La solution est donnée par x(t) = (C; + C,t)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

Systéme a un degré de liberté Forcé

L’équation de mouvement d’un systéme avec amortissement visqueux sous critique
mx + cx + kx = Fycoswt (w = Q pulsation forcée)

La solution complete est donnée par x(t) = x,(t) + x,(t)

x5, (t) (solution homogene ou libre, selon le cas, voir systéme libre)

x,(t) = X cos(wt — a) (solution particuliére ou permanente )

— Fo = Xo
Avec X = Jk—mw?2)2+(cw)?  J(1-12)2+(2&r)2

r = wﬂ (rapport des fréquences) ;

(amplitude forcée) ;

o = tan-1 ( ) — tan~! (12_—5:2) (angle de phase) ;

et X, = Fy/k allongement sous la force statique Fy;

k-mw?

Facteur d’amplification dynamique

- _i_ 1 _2%r
|H(w)| = X = (e Gay i et tana =

Mouvement de Base et transmissibilité

X _ Xl _ [1+en?2]? TR = Vel _ [1+(28r)2]"/?

z  z  [@-r)2+(25r)2]Y2 Fo  [(1-12)2+(281)2]1/2
Les équations de Lagrange

d (0T oT 9oV aD _
E(a_q'l)_a_qi-l_a_qi-l_a_q'l:& ; l=1,2,

T L’énergie cinétique ; V 1’énergie potentielle ; D la fonction de dissipation ;
Q; la force généralisée ; g; coordonnée generalisee.



