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Vecteurs cinématiques :

—
OM = xu;
V = xu,
7 = xu

Bilan des forces :

Poids :

car z=0 et y=0

P =

—mg (sin aly, + cos au_;)

Traction: 7 = T (sin By, + cos Bu_;)

Réaction normale

Réaction tangentielle

. Rn=
. Rt =

N
Rnuy,

—Rtu,



Vecteurs
cinématiques :

=
OM = xu}
V = xu,
7 = xu

Bilan des forces :

B - —mg (sin Uy + cosau_;)
ToT (sin Buy, + cosBu_;)
ﬁ? = Rnu?,

Rf = —RtE

Principe Fondamental de la Dynamique :

m3 =P+ T+RntRrt

=—mgsina+ Tsin — Rt suivanti
= —mgcosa+ T cosf+ Rn suivanta)



Principe Fondamental de la Dynamique :

(a) mx = -—mgsina+ Tsin— Rt suivantT
(b)) 0 =-—-mgcosa+ Tcosf+ Rn suivantT

Propriété : Rt = fyRn

(a) mxk = -—mgsina+ Tsinf — fyRn
(b)) 0 = -—mgcosa+ Tcosf+ Rn X fy

(a) + (b) = mx = —mg(sina + fgcosa) + T(sin B + f4 cos 3)



mx = —mg(sina + fgcosa) + T(sin 3 + fy cos 3)

Or d'apres I'énoncé, la vitesse est constante donc x =0



mx = —mg(sina + fgcosa) + T(sin 3 + fy cos 3)

Or d'apres I'énoncé, la vitesse est constante donc x =0

0= —mg(sina + fycosa) + T(sin 3 + fycos )



mx = —mg(sina + fy cosa) + T(sin  + fy4 cos 3)

Or d’aprés I'énoncé, la vitesse est constante donc x =0

0 = —mg(sina + fycosa) + T(sin  + f4 cos 3)

mg(sin o + fy cos )
(sin B + f4 cos 3)




Enoncé:

Calculez la vitesse vo nécessaire a ce que
le lugiste décolle ?

On considére que le lugiste peut se
ramener a un point matériel ponctuel, de
masse m.

L'étude est menée dans le repére terretre
supposé galiléen.
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b : rayon de la
bosse

0o angle de départ
sur la bosse



Vecteurs cinématiques :

OM = bii}
vV = bl car b est constant
7 = by — bO?u]

Bilan des forces :

%
Rn = an

P = —mg(sin 0} + cos 0up)

b : rayon de la
bosse

0o angle de départ
sur la bosse



Vecteurs cinématiques : Bilan des forces :

—

OM = bu} R, — R,
V = bl P = —mg(sin 0} + cos 0up)
T = bl — b0%u;

Principe Fondamental de la Dynamique :

%
ma = ? + Rn
- )2 — - i suivanta;
Projection : mbf Rp — mgsin6 t’
mbo = —mg cos suivantig



Principe Fondamental de la Dynamique :
—mb@z = Rn —mg sind suivantu;
mbo = —mg cosf suivantig

Expression de Rn : Objectif :

Rn = mg sin 8 — mb6?

exprimer 62



Principe Fondamental de la Dynamique :
_mb92 — Rn - mg Sin 9 suivantu;
mbo = —mg cosf suivantig

Expression de Rn : Objectif :  exprimer 62
Rn = mgsin§ — mbb? . .
mbOx0 = —mg cos 0 x0

d (1 -\ d :
p <2mb9 ) = —E(mgsme)



Principe Fondamental de la Dynamique :
—mb92 = Rn —mg sinf suivant;
mb6 = —mg cos suivanty

Expression de Rn: Objectif :  exprimer 62
Rn = mgsin — mb6? .. .
mbfx6 = —mg cos 0x6

d (1 ., d :
p <2mb9 ) = (mgsin )

mb6? — m b(%z = 2mgsinfy — 2mg sin 0
~—~

V2/b



Principe Fondamental de la Dynamique :
*mb02 == Rn - mg Sin 9 suivantF,>
mb0 - _mg COs 9 suivant@

Expression de Rn : Objectif :  exprimer 62
Rn = mg sin§ — mb6? o )
mbf x60 = —mg cos 6 x0

d /1 -\ d :
p <2mb9 > = (mgsin )

mb6? — m b9'02 =2mgsinfy — 2mgsin 6
—~—

v2/b
2

62 = % %g(sin 0o — sin 0)



Bilan

Expression de Rn : Expression de 6 :
Rn = mgsin§ — mb?
. Ve 2g, . .
62 = b—g + ?(sm 0o — sin6)
mv@
Rn = mg(3sin6 — 2sinfy) — TO

Décollage si Rn <0
C'est a dire si

V8 > bg x (3sin6 — 2sin fp)

/

f(0) fmax=3—2sin O
ve > bg(3 — 2sinfy)



Discussion

Rn =0 < vZ = bg(3sin — 2sin bp)

Condition de décollage en 6

Vo, i >/ bg sin 90

Condition de décollage si
Vo < Wi

v@ = bg(3sinf; — 2sinfy)
2
2
61 = arcsin (Z—z + 3 sin6p)
2

2
@Z—;+§sin90§1

Possible uniquement si
vo< v = \/bg(l — Zsin 6p)




Discussion

Comparaison de v ; et vy :
2 2 . 2 . 5 )
Vo — vi = bgsintlh — bg(l — 3 5in 6o) = gbg sinfy — bg

donc Vo,i > V1= %sin O >1
Soit 0y > arcsin(3/5)



Bilan

Si 0y > arcsin(3/5)

vo,i > v1 donc si vy < vi décollage en 01
si vi < vp < v,; pas de décollage

si vp > vg,; décollage en 0O

Si 6y < arcsin(3/5)
Vo,i < V1 si v > Vo,i décollage en fg
si vp < vp,; pas de décollage
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