CPGE - PT Mr Pernot

TD - Dynamique et Energétique

CENTRIFUGEUSE

ET

Soit R(0,X,V,Z) un repére galiléen lié au béti 0 de la centrifugeuse (figure 13.6). On désigne
par g = g Z le vecteur accélération de la pesanteur.

Le bras 1 a une liaison pivot sans frottement d'axe (O, z) avec le bati 0. Seit R (0,X,,¥,,Z) un
repére lié au bras 1. On pose: « =(X,X,),avec: a=wt , ol o est une constante positive.

La cabine 2 a une liaison pivot sans frottement d'axe (A,¥,) avec le bras 1, telle que:

OA =a X, (a est une constante positive). Soit R,(A,X,,¥,,Z,) un repére li¢ a la cabine 2.
Onpose: B=(ZZ,).

Caractéristiques d'inertie

Bras 1 - moment d'inertie I par rapport a l'axe (O, z)
Cabine 2 - centre d'inertie G, tel que : AG = bz, (b est une constante positive)
- masse m

- matrice d'inertie, au point A, dans la base (%,,¥,,Z,) :

A 00
[L,(@]=|0 B 0
00 Ciizu?l»i:)

Un moteur M, fixé sur le biti 0, exerce sur le bras 1 une action mécanique représenté par le
torseur couple :

{FM —1)} {COZ}

Questions

1- Ecrire les deux équations de mouvement de la centrifugeuse par rapport au repére R.

2- Valeur de l'angle p (0=p < %) , lorsque la cabine 2 est en équilibre relatif stable par

rapport au bras 1.

Que vaut alors le couple moteur C_ ?
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