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MECANIQUE GENERALE

Test n° 3

Exercice 1 {f’

Afin de rendre compte de l'aplatissement de la terre aux pdles on la modélise par une sphére
homogéne de rayon R, de masse M, munie d'un renflement équatorial de masse m uniformément répartie
sur le cercle équatorial.

Déterminer les moments d'inertie Cr et Ar de ce renflement équatorial respectivement par
rapport :

- a l'axe polaire (O,i) ,
- a un axe radial du plan équatorial.

En déduire les moments d'inertie C et A de la terre ainsi modélisée et la valeur de m sachant
que cet aplatissement inertiel est rendu par le rapport (C-A)/A = 3,27. 107

Exercice 2
On considére une roue S en liaison pivot d'axe (O'io,s) par rapport au bati O, paramétre de

mouvement .
Les caractéristiques géométriques et inertielles, données, de S sont définies sur la figure et par :

Masse : m, centre d'inertie Gs tel que 06, = —aXg,

Xs

| (A F e

. matrice d'inertie : Io = B -D

[ C

] s
M I_—_ I O “J'E A7 . 7).
! G €255 La roue est entrainée par un moteur M qui délivre
_E R un torseur couple‘{mio i

h/2—Th/2 La liaison pivot est parfaite et I'axe (0,%, ) est

vertical ascendant.
1- Déterminer les actions de ligison de 0/S. /¢
2- La roue est équilibrée si ces actions sont, en régime permanent
(f=c®=0,C, = C:\ ), indépendantes de la vitesse de rotation o .

Donner les conditions, portant sur les caractéristiques géométriques et inertielles,
pour qu'il en soit ainsi.
3- On se propose de réaliser ces conditions par adjonction de 2 masses ponctuelles M,
et M; de masse m; et m; placer sur la jante de la roue (rayon R), dans chacun des plans
de section droite (une masse dans chaque plan). On repére ces masses par les angles ¢; et
b2 A partir de X, . !%
Ces masses doivent assurer pour |'ensemble {roue + masselottes}:

- I'équilibrage statique : le centre d'inertie G sur I'axe de rotation

- l'équilibrage dynamique : I'axe de rotation, axe principal d'inertie.
Traduire ces conditions et sans résoudre, montrer que ces conditions permettent de

solutionner le probleme d'équilibrage.
6. Siarras
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