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Le régulateur est symétrique par rapport & son axe de rotation. oY
Soit Ry (0,%,,5,.Z, ) un repére lié au bati S,. ——
L'axe S, est en liaison pivot d'axe(0,%, )avec S.. Soit R,(0.%,.¥,,7, ) un repére ﬂ_{]

On poseo.= (?D,:Trl} :
Le bras S; est en liaison pivot d'axe [A,El}avec S, et telle queOA = ay,avec a > 0. Soit
R,(0.%,.7,.Z Junrepére i€ 4 Sy, I'axe(A,X, ) étant dirigé svivant l'axe du bras.

On posep = (i, ,iz). A l'extrémité du bras S; est fixée une sphere pleine et homogéne, de masse m,
de rayon r et de centre d'inertie G. On pose AG = IX, avec 1> 0.

Le bras S; est en laison pivot d‘axe{B,'z']) avee S, telle que AB =b¥, avec b> 0, et en liaison pivot
d'axe(C,Z, )avec le coulisseau Sy, telle que le point C soit le symétrique du point A par rapport &
l'axe(B,¥,).

Le coulisseau Sy est en liaison pivot glissant d'axe {O,i,]avec S, et admet cet axe comme axe de

symétrie matériclle, On note G4 son centre d'inertie, M sa masse et T son moment d'inertie par

rapport z‘a(O,i)r
Xa

Questions :

1-Déterminer G, (S4 /R, ) le moment cinétique au point G de Sy dans son mouvement par rapport
an repére Ry
2-Déterminer 0_'5-(3 / Ro}le moment cinétique au point G de S dans son mouvement par rapport au

repére Ry.

3-Détcm1incrilg (S.f Rﬂ}la projection suwr Z,du moment dynamique au point A de S dans son
mouvement par rapport au repére R,

4—Déterm'1nerT(S,, wsSws/ RD)I'énergie cinétique de I'ensemble constime des solides S,, S et §'
(Symétrique de S) dans leur mouvement par rapport au repére R,

= CPGE -PT Mr Pernot
anar

e TD - Cinétique

gy ro— — = ,5 lateur de

— Axe moi

Levier a

’ N Biellette.

Réqulateur a boules B,

Bari

3

D’aprés plan exposé au cons

ervatoire des

TD Cinétique

page 1/1



