Chap 4 Vibrations forcées des systemes a 1 ddLL

4.7.8 Exercice 8

Le systeme mécanique de la figure 4.21, est composé d’un disque ho-
mogene (M, R) roule sans glissement sur un plan horizontal, d’'une barre AB
(m, 4l) qui peut osciller autour d’'un axe O perpendiculaire au plan du mou-
vement, d’un ressort k£ et d’un amortisseur c. La barre horizontale DA est de

masse négligeable.

1. Etablir I’équation différentielle du mouvement pour la coordonnée ”6”.
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Energie potentielle
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Fonction de dissipation
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Le travail développé par I'excitation
W =FIlf = Fy = Fl
Equation différentielle du mouvement
Mof + Kob + Cof = Fy
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De la forme
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