
SI - TD  Lycée Bellevue – CPGE PSI 

Fabien Hospital 1 
Cycle 3 : Résolution des actions mécaniques en utilisant 

les théorèmes généraux de la dynamique 

 

 

 

 

 

1 EXERCICE 1 :   PENDULE SIMPLE 

 Soit un pendule OA de longueur l, de masse m, de centre de gravité G, en 

liaison pivot d'axe ( , )O Z
⎯ →⎯

. 

 

a/ Déterminer le torseur cinétique en O de (S) dans son mouvement par rapport 

au repère R O X Y Z=
⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

( , , , ) . 

 

b/ Déterminer le torseur dynamique en O de (S) dans son mouvement par 

rapport au repère R O X Y Z=
⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

( , , , ) . 

  

2 EXERCICE 2 :  ROTOR DE MOTEUR ELECTRIQUE 

Un cylindre plein (S1) de masse m, de rayon R, tourne autour de son axe ( , )G Z
⎯ →⎯

, 

G étant le centre de gravité de l'ensemble mobile. On pose  1 0/ 
⎯→⎯ ⎯→⎯

=  Z  . 

 Déterminer les torseurs cinétique et dynamique de (S1) en G dans son mouvement 

par rapport à (S0).  
 

3  EXERCICE 3 : MOUVEMENT D'UN ROULEAU  SUR UN PLAN:  

Soit un repère R O X Y Z=
⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

( , , , ) . Un solide de révolution (S1) de rayon R, de 

masse m roule sans glisser sur le plan ( , , )O X Z
⎯→⎯ ⎯→⎯

. Soit R G X Y Z1 1 1 1=
⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

( , , , )  

un repère lié à (S1), l'axe ( , )G Z 1

⎯ →⎯

 du cylindre restant constamment parallèle à 
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( , )O Z
⎯ →⎯

. ( , )O X
⎯ →⎯

 est la ligne de plus grande pente du plan incliné. La matrice d'inertie de (S1) dans le 

repère R1 est donnée ( )IG S

A

A

C

R
( )1

1

0 0

0 0

0 0

=















   avec C
mR

=

2

2
 

On définit par (x,y) les coordonnées de G dans le repère R, la position de R1 par rapport à R est définie par 

 =
⎯ →⎯ ⎯ →⎯

( , )X X 1 . 

a/ Déterminer la relation entre x  et  . 

b/ Déterminer le torseur cinétique en G de (S1) dans son mouvement par rapport au repère R . 

c/ Déterminer le torseur cinétique en I de (S1) dans son mouvement par rapport au repère R . 

d/ Déterminer le torseur dynamique en I de (S1) dans son mouvement par rapport au repère R .  

 

 

4 EXERCICE 4 : CENTRIFUGEUSE HUMAINE 
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5 REPONSES : 

1.a/ R S R
m l

VC( / )
. 

⎯→⎯ ⎯→⎯

=
2

  ;  O S R
m l

Z( / )
. 

⎯→⎯ ⎯→⎯

=

2

3
 

     b/ R S R
m l

V
m l

UD( / )
.  . 

⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

= −
2 2

2   ; 

   O S R
m l

Z( / )
. 

⎯→⎯ ⎯→⎯

=

2

3
 

 

2/ R S Rc( / )0 0
⎯→⎯ ⎯→⎯

=   ;   G S R C Z( / ) 
0

⎯→⎯ ⎯→⎯

=  

R S RD( / )0 0
⎯→⎯ ⎯→⎯

=    ;    G S R C Z( / ) 
0

⎯→⎯ ⎯→⎯

=  

et  v Z u
⎯ →⎯ ⎯ →⎯ ⎯ →⎯

= 0  

 

3.a/  x R= −  

b/  R S R mx Xc( / ) 1

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

=  ;  G S R C Z( / ) 
1

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

=  

c/ R S R mx Xc( / ) 1

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

=  ;  I S R C mR Z( / ) ( )1
2

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

= +  

d/ R S R mx XD( / ) 1

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

=  ;  I S R C mR Z( / ) ( )1
2

⎯ →⎯ ⎯ →⎯

= +  

 
Exercice 4 : Centrifugeuse Humaine 
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