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SOLUTION DE LA QUESTION DE MECANIQUE PROPOSEEL POUR
1’OBTENTION DU BREVET DE CLINY EN 1880;

Par M. (.. ROUBAUDL

Deux corps P et Q placés sur deux plans inclinés
sont unis par un fil flexible qui passe sur une poulie.
LEtudier le mouvement du corps P, sachant que les
angles que ces plans font avec U'horizon sont respecti-
vement i et i'. X

Supposons que le mouvement ait lieu dans le sens de
la fleche £, et considérons séparément le mouvement des
poids P, P’ ¢t de la poulic.
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1° Mouvement du corps P.— Les forces qui sollicitent
ce corps sont : son poids P, la tension T du fil qui le

retient, ct, si ’on lient compte du frottement, la réac-
tion R du plan, qui est incliné sur la normale aux sur-
faces apparentes, et en sens inverse du mouvement, d’un
angle a=arctangf, f étant le coefficient du frottement
relatif aux substances en contact.

L’équation du mouvement de ce corps est, en appe-
lant © I'accélération du mouvement,

(1) mo =T —PsiniRsinz.

Comme la trajéctoire qu'il décrit est rectiligne, la somme
des projections des forces sur la normale est nulle, ce qui
fournit la relation

(2) R cosa— P cosi =o.

Ces deux équations donnent tout ce qui est relatif au
mouvement du corps P et permettent de déterminer la
réaction R. Si l'on élimine R, on en conclut

>

(3) T:%?'f—l’(sin[—i—fcosi).

2° Mouvement du corps P'c — En raisonnant comme
pour le corps P, on trouve les trois équations ana-
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logues

(1) m'e =P'sind’ — R'sinxa — T',

(2 R’ cos2’ — P'cosi' — o,

(3 T’-—P'(sini’—f’cosi’)-—Efc
* - o v

fad

3° Mouyement de la poulie. — Si je désigne par le
symbole ©, 'accélération angulaire de la poulie, on sait
que cette accélération a pour expression la somme des
moments, par rapport a I’axe de la poulie, des forces qui
la sollicitent, divisée par le moment d’inertie I; j'aurai
donc

gu=7(T'=T);

par suite, I’accélération linéaire d'un point de la circon-

férence moyennc, qui est celle du mouvement général de
s g

tout le systéme, aura pour expression

2
(4) g="T(T'—T).

Les équations (3), (3)’ et (4) nous font connaitre le
mouvement du systéme caractérisé par ¢, et permettent
de déterminer les tensions T et T'.

1° Détermination de ¢. — En retranchant membre a
membre (3) et (3Y, il vient

T — T =P’/ (sini — f' cosi’)

— P (sini + fcosi) — é‘i(P'%— P),
=]

¢t, en portant cette valeur dans 'équation (4), on a

1

2

"
11

== P’ (sin?! — f'cost’)

~

— P(sini + fcosi) — (—%:(P’-k P),

Ll



(6) T=P

(7) T' =P
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relation de laquelle on déduit facilement’
o r2[P'(sini — feosi’) — P (sini + feost)]
(3) o=3g lg + (P + P).

Telle est I’équation qui définit le mouvement du sys—
teme; elle montre que ce mouvement est uniformément
varié; ses lois sont par suite connues.
sini'— fcos{’
sinZ + fcost
et le mouvement du corps P est ascendant et uniformé-
ment accéléré. Ses lois sont donc

Discussion. — S] P < » alors © est > o

s=wo -, v=uvl

N~

ou
tz
§ = S +—z§>;’ V= ¢y+ ¢,

sclon qu’a l'origine des temps le systéme était au repos
ou possédait une vitesse v,.
Si li > sini' — f’oos
P’ sinZ + f cos
est animé ¢'un mouvement descendant retardé, ou bien
d’un mouvement descendant accéléré, selon que ce

corps possédait une vitesse iuitiale ascendante ¢, ou
qu’il était primitivement au repos.

> alors ¢ est <C o et le corps P

Enfin, dans le cas particulier 01‘1% = M,
sint + f'cost

alors ¢ est nul, et le corps P cst en repos ou en mouve-
ment uniforme, selon qu’il était primitivement au repos
ou qu’il possédait une vitesse initiale v,.

2° Détermination des tensions. — Si, dans les équa-
tions (3 ) et (3)', je remplace @ par sa valeur tirée de (5),
il vient, toutes réductions faites

Ig(sini + fcosi)+ P’ r2(sini + fcosi + sini'— f’cos?’ )

Ig+r(P+ D)

Lo (sini'— f'cosi) +Pr2(siné'— f' cost'4- stni'+ f' cosi")

lg +’.2(|)+l)l)
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Remarque. — Si I'on néglige le frotiement, les équa-
tions qui déterminent le mouvement du systéme ct les
tensions du fil deviennent
I (P'sini’ — Psint)
e Ig+ry(P+P)
T —p Igsini + P'r2(sini + sin?’)

g+ P+ P)
1o sind’ + Pr2(sin{ + sin?’)
lg +r3(P+P) ’

J

-G

’

T =1

Si, de plus, on néglige 'inertie de la poulie, il vient

P'sini’ — Psin{

¢ =5 P+ P’ ’
T— T — PP/ (sini + sind’)
— T T PP

Enfin on pourrait terminer la discussion du probléme
en faisant varier les angles ¢ et ¢, et examinant les cas
particuliers ou ces angles prennent les valeurs remar-
quables o et go°; mais cctte partie nc présentant aucune
difficulté, nous laissons au lecteur le soin dé voir ce que
deviennent les expressions précédentes quand on y intro-
duit les hypothéses indiquées.



