CHAPITRE 1 : MECANIQUE

CORRIGE DE L’EXERCICE 4

1. L’équation différentielle du mouvement du solide (S).

Systéme : {solide (S)}

- —

_>

Bilan des forces extérieures : P, T et R
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D’apreés la deuxiéme loi de Newton, P + T + R=ma

En projetant cette relation vectorielle sur I’axe des x, on obtient :

—-kx=ma aveca=x

D’ou I'équation différentielle, X + —X =0

2. Vérifions que x(t)=xo sin{wt + ) ou Xo, W et ¢ sont des constantes, est une solution

de I’équation différentielle.

X(t)=- xo w? sin (wt + @) et si on remplace X%(t) et x(t) on a vraiment une somme
nulle.

3. L’expression de I’énergie mécanique du systéme { solide (S) + ressort + Terre} en

fonctionde x, v, ket m

Em = Ec + Epp+ Epe

Ec==m v?
2

Epp=0

Epe=%kx2

1 1
Em=5mv2+ Ekx2

Montrons que cette énergie mécanique peut s’écrire en fonction de k et xo.

X(t)=xo sin (wt + @)
x(t)=v(t)= xo w cos (wt + @)

1 1 1 1 . k
Em=-mv?+ ~kx?=-mxg 0’ cos? (wt + @)+ kxg sin® (wt + ¢) or w?=—

Em = %kxg [cos? (wt + ) + sin? (wt + )] =%kx§

1
Em =Ekxg

Donc I’énergie mécanique est une constante.



