Fiche mécanique

Actions mécaniques

2. Visqueux
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3.F = pSC,v?

Force non-
conservative

Gravité F =mg
9 Force
& Conservative
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Pression F=pS
"g F ﬂ Force
| Conservative
) F = (p; — p2)nR?
Calculer la force de la tige en fonction de la
différence de pression
Elasticité F =k(x —xq)
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£ Frottement
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2.F=bv mgsind F = umg cos 8

Calculer la force du au frottement sec

2mg

pSCx
Calculer la vitesse « de

croisiére » (frottement aérodynamique)
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Calcule de la force F pour soulever la
brouette

Cinématique
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Pour chaque phase donner I'expression de x et x
R <dm5’>
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vV=QX7
ﬁA'/R = ﬁA/R + ﬁS/R X AA’
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Exprimer la vitesse du point A sur la roue

Statique

PFS
Translation
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Calculer la position d’équilibre
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PFS Rotation
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Si la barre a la méme longueur dans les deux cas, quel cas
demandera mois de force pour tenir la charge ?

Travail W=F-%
Principe des SW =F-dx
travaux
virtuels
Energie Gravité E;, = mgh
Potentielle Elasticité
translation
1
E, = - kAx?
2
Elasticité rotation
1
E, = -kA§?
2
Energie Translation
. 7 4. 1 2
Cinétique E.= Smv
Rotation
1
E.=-]0?
2
Quel sera la vitesse de la roue, V,,,,, dans le pont B si elle était
immobile dans le point A ?
Puissance translation
P = Fv; rotation
P=MQ
Quadrants

Calculer le couple a développer par le moteur pour avancer a
une vitesse v
Fv = MQ




Dynamique

PFD Translation
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Mi = —F —kx —cx
Ecrire 'équation de mouvement

PFD Rotation

Ecrire 'équation de mouvement
JO8 = —mgLsin@

aquilibrium
position

Centre de mass
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Calculer le centre de masse d’un triangle

M ' M ' M rectangulaire
Inertie J= jgrzdm
J=mr? + o

Calculer I'inertie d’'une barre en rotation autour
de son bout en utilisant les deux méthodes

Implémentation
Simulink

aX+bx+cx=F

Implémentation schéma block Simulink

Lagrange

L=E, —E,
d (0L> oL _ ow
dt\dq) dq dq

Ecrire 'équation du mouvement a I'aide du
Lagrangien




