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Un moteur d'axe ( horizontal est solidaire d'un socle relié au sol par l'intermédiaire de ressorts de masse négligeable et de raideur globale K1.


On désigne par S la masse du stator et par M la masse du socle. Le rotor de masse m tourne avec une vitesse angulaire constante ( autour de ((). Son centre de gravité est situé à la distance e de l'axe. L'ensemble ne peut se déplacer que verticalement.





Pour les applications numériques, on prendra : m = 1 Kg   ,   S = 4 Kg   ,   M = 5 Kg

Le ressort se déforme de 0,7mm sous l'action d'une force de 50 N.

Le moteur tourne à 3000 tr/mn , sa vitesse angulaire sera appelée (a.

On appelle X1 le déplacement vertical de (() lorsque le régime permanent est établi.


1) En prenant un repère absolu avec l'axe Ox , déterminer l'équation différentielle du

    mouvement de l'ensemble.


2) Déterminer l'amplitude maximum et le déphasage de X1.

    Tracer les courbes X1maxi = f (()   et   ( = f (().


    Calculer la valeur numérique de la pulsation de résonance (0



3) On accroche sous le socle un ressort vertical de masse négligeable et de raideur K2.

    A son extrémité libre est fixé une masse m2. On pose : 



    Le moteur est toujours supposé tourner à  la vitesse (a.

    Ecrire l'équation différentielle du mouvement de l'ensemble solidaire (socle+stator+rotor)

    et l'équation différentielle du mouvement de la masse m2.


4) Déduire des équations précédentes l'équation aux pulsations du système homogène.

    Il existe 2 pulsations de résonance (' et (".

    Ecrire l'équation qui permet de les calculer , y faire apparaître toutes pulsations définies

    au cours de l'énoncé.


5) Quelle relation doit-il exister entre K2 et m2 pour que l'axe (() reste fixe ?

    Quelle est alors exactement la loi du mouvement de m2 ?

    Donner l'expression de son amplitude.
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