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4- Le systéme en mouvement sur AB avec frottement = ) F = ma

YF=md >P + R =md......(])
Aprés la projection sur les axes du mouvement on obtient:
Bl =ma......... .. oo o000 (2)
(])'_"{R P, =0 (3)
n + y N O8s PO SEP 0 0 S48 Ses Bes -
(3} = R, = m.g.cosa...............d
Etona F, = u.R, = p.m.g.cosa.... .(5,
i PI'-F?' i Eg.Sl?lu-ﬂ.ﬂl.g.CDSﬂ - sma — Ul. COS O
= = i g( ! )
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Exercice N"Q

I- Le systtme en mouvement sans frottement = ¥ F = ma

————

YF =md >P+R=md. (1)

Apres la projection sur les axes du mouvement on obtient:

[ = MA . v s v sicnn v (2)
1 = 3 &
WD =R =P =0 (3)

(2) > a=+g.sina g :cste et Sin o = cste

donc a :cste = le mouvement est recaligne uniformément accélére
: . 2

On déduire que a = g.sina = 3,35 m/s

2- Temps du parcours

1 2X AR
XAB > atz t a
Lot

A- N- t ey 3‘35_ 1‘1 b
:'\_?

3- Calcule de coefficient de frottement y :

e en mouvement avec frottement = Y F = md
> ZF + R +F =md

ection sur les axes du mouvement on obtient:

N i
¥
L

g TR = & 4
= -; T4 'r‘I S
i |_ H 1 1':“2
o) k -
o

= * " ‘H‘ rl : : {+Px ¥ j Fr = ma Seraer e wes NEs ARy sae B (4)

_____

o
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£ Rﬁ_“ Py = 0 SRAPEY, 145 K6 Avs ek "-*_%-,‘-."._i-' 3 (5)




‘Dl=0
Vo =3m/S
ona:

- du frottement

+ R = ma
sur les ax

|
es du mouvel

(D

nent on obtient:
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