
SYSTEME CHARIOT‐PENDULE 

Etude en l’absence de frottement 

 

1. Système : chariot + pendule + ressort, dans un référentiel  fixe. 

 

Bilan des forces extérieures appliquées au système : 

 Le poids du chariot (݃ܯሬሬሬሬሬሬԦ) et celui du pendule (݉݃ሬሬሬሬሬሬԦ) 

 Les réactions du sol ܴଵሬሬሬሬԦ et ܴଶሬሬሬሬԦ  

 La tension du ressort ܨԦ ൌ െ݇ݑݔ௫ሬሬሬሬԦ 

NB. La tension du fil du pendule correspond à des forces intérieures 

au système, et ne doit pas être prise en compte. 

Par application du Théorème de la Résultante Cinétique, on 

obtient : 

௖௛௔௥ప௢௧ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬԦܽܯ ൅ ݉ܽ௣௘௡ௗ௨௟௘ሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬԦ ൌ ܯ Ԧ݃ ൅ ݉ Ԧ݃ ൅ Ԧܨ ൅ ܴଵሬሬሬሬԦ ൅ ܴଶሬሬሬሬԦ 

En projetant sur Ox cela donne : 

ሷݔܯ  ൅ ݉ሺݔሷ െ ሶߠ݈ ଶ sin ߠ ൅ ሷߠ݈ cos ሻߠ ൌ െ݇ݔ , et en simplifiant : 

ሷݔ ൌ
݈݉൫ߠሶ ଶ sin ߠ െ ሷߠ cos ൯ߠ െ ݔ݇

ܯ ൅݉
 

2. Système : pendule seul, dans le référentiel du chariot, non‐galiléen, car possédant l’accélération  Ԧܽ par 
rapport au référentiel fixe. 

Bilan des forces : 

 Le poids du pendule : ݉݃ሬሬሬሬሬሬԦ 

 La tension du fil :  ሬܶԦ 

 La force d’inertie d’entraînement ܨప௘ሬሬሬሬԦ ൌ െ݉ Ԧܽ  dûe au caractère non‐
galiléen du référentiel 

Par application du Théorème du Moment Cinétique par rapport au point O1  de 

fixation du fil, on obtient : 

ௗఙሬሬሬሬሬԦ

ௗ௧
ൌ ܱଵܲሬሬሬሬሬሬሬԦ ^ m Ԧ݃ ൅ ଵܱܲሬሬሬሬሬሬሬԦ ^ ܨప௘ሬሬሬሬԦ 

Soit, en projetant sur un axe perpendiculaire à la figure : 

݈݉ଶߠሷ ൌ െ݈݉݃ sin ߠ െ݉ݔሷ݈ cos  : et, en simplifiant , ߠ

ሷߠ ൌ െ
݃
݈
sin ߠ െ

ሷݔ
݈
cos  ߠ

Ces deux équations couplées n’ont pas de solution analytique mais peuvent être intégrées numériquement. 


