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Chap 5 Vibrations libres des systèmes à 2 ddL

5.6 Exercice Corrigés

5.6.1 Exercice 1

Établir les équations différentielles régissant le mouvement du système

à deux degrés de liberté de la figure 5.6 en utilisant x1 et x2 comme coor-

données généralisées. Les deux sont mesurés à partir de position d’équilibre

du système.

Figure 5.6 –
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2

Page 222



http
://c

h-rah
moune.univ-boumerd

es.d
z/

Chap 5 Vibrations libres des systèmes à 2 ddL

Travail :

W = F (t) × x2

Équations de Lagrange :
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