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Solution Exercice 2

Le moment d’inertie par rapport a I’axe de rotation passant par A.
2

— =2 _ L L
Iy = I; + mAG —Eml +m(§>
Iy = %mlz.
Les déplacements x. et xp en fonction de I’angle de rotation 0.
0 est faible = sinf =6 et cosf =1

X Xp xc = AC sinGE%le
KC T .8 T xp = AD sinf =310
- L U UUR VRIS SOPURY ESESR gl SR - 2
AN c D B xp = AB sinf =10
Représentation des forces appliquées sur la tige (force d’amortissement, force de rappels,).
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L es forces appliquées Les moments par rapport
PPRiq au centre de rotation A
Laf q | 3l 3l 39,
a Torce de rappe fr=kxD=kZH Mfr/A=ng XZ=1—6kl 0
La force d° . . . Lot 1 .
a force d"amortissement fa:ch:cZQ Mfa/Azczg XZ=RCZ 2]
La reaction du support R, (Inconnue) Mg/a =0
La force extérieure F(t) = FycosQt Mp/a =UXF(t) =1F(t)

Isoler la tige et appliquer la loi de la dynamique.

Somme des moments par rapport au point de rotation A est égale au moment d’inertie massique par rapport
a A multiplier par I’accélération angulaire

L’équation de mouvement libre

+0 Mfi/A = IA9

— 2 ki20 — =126 = 2mi?4,
16 16 3

! 120 + ! 120 + 0 kl?6 =0

R TR T

Sous la forme 6 + 2w, 0 + w20 =0

9+1—6E9+1—6E9=
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La pulsation propre w,,.

3v3 |k
=7 |m

Le facteur d’amortissement Valeur de I’amortissement critique

3 ¢ 3V3 [k 3¢ 3x4 ¢ m
Sn=m = a m32m T axavamik
. (o
- 8V3km

Valeur de ’amortissement critique
c

E=— pouré=1=c=c,
c

Cc
c. = 8V3km

L’équation de mouvement forcé

+U Mfi/o = IAQ

Lm0 b= cl20 + k120 = [Fycos 2t = 0+ —< 0+ 22 =300
TR T b tem  16m.  ml°®
) ., 3K

9+2€wn9+wn9=mcosﬂt

Pour un amortissement sous critique
La solution homogeéne est donnée par 6, (t) = e $“nt{A; coswyt + A, sin w,t}
La solution permanente est donnée par 6,(t) = A, cos(Qt — a)

Avec A, = % et ag=tan’! (Z—ET)

J(1-1)2+(2é1)2 (1-r)

L’expression du déplacement angulaire

0(t) = e $9nt{A; coswyt + A, sinwgt} + A, cos(Qt — a)

L’expression de la vitesse angulaire

0(t) = e $nt{(A,wy — A1éwy,) coswyt + (—Ajwg — Ayéwy,) sinwgt} — QA, sin(Qt — a)
Conditions initiales

0(0)=0 = e $“n0{4, cos0+ A4,sin0} + A, cos(—a) = 0

Ay + A, cos(—a) = 0=

Ay =—Apcosa

6(0)=0 = e’{(Adywq— A1éwy)cos0+ (—Ajwg — Ayéwy,) sin 0} — QA, sin(—a) =0

Aéw, — QA sina
A2 =

Wq
Ew, cosa +QsinaA

A, =
2 Ay 14
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