Dynamique des solides

La manutention d’objets lourds est

toujours délicate et peut
déstabiliser la grue, le portique, ...

Dans ce cadre on cherche a mettre A
en équation les différents A ‘
parametres qui peuvent influer sur
la conception de I'embase, chariot
moteur ou base de la grue,
contrepoids ...

On modélise par : v 4

e Un bati 0 galiléen

e Unsolide 1 en liaison pivot
vertical 0z;. On néglige la sl B
masse.

e Lesolide 2, cylindre parfait
dans cette étude, de masse

M.

Le solide oscille-t-il autour d’un axe fixe ?
Isoler le solide 2 et faire le bilan des actions mécaniques.

Quelle équation de projection doit-on écrire pour déterminer I'angle a(t) ? Comment appelle-t-on
cette équation ?

Déterminer la projection sur Bx, du moment des actions extérieures au solide 2.

Déterminer la projection sur Bx, du moment dynamique du solide 2 dans son mouvement par
rapport au repére galiléen 0.

En déduire I'’équation de I'angle a(t) en fonction de la vitesse de rotation du solide 1 par rapport a O.

Et si a petit et constant (stabilisé) ?
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