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MECANIQUE 
 
Avertissement : l’auteur de ce corrigé estime que la partie 1.1.(jusque 1.1.2.f.) n’est pas conforme au programme, qui 
limite clairement l’étude de la composition des accélérations et des forces d’inertie à la rotation UNIFORME 
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l’erreur relative sur tl est la même que sur ωl  puisque ll tαω =  

1.1.2.e.  |Ty| = maα est une constante en t ;  à tl : |Tx| = maα2tl
2 ≈ maαd = µsmg 
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1.1.2.f.  le mouvement initial est donc quasiment radial (la force d’inertie est principalement 

centrifuge) xsl egmT µ−≈−  et  xdl egmT µ−≈+     de valeurs respectives 53 et 36 mN 
1.2.1.a.  il faut maintenant tenir compte de la force d’inertie de Coriolis, et d’autre part introduire le 

vecteur unitaire u de la vitesse tel que ugmT dµ−=  ; on obtient donc : 

(en supposant en outre que le guidage se fait sans frottement…)  
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1.2.1.b. l’accélération initiale est suivant Ox et vaut 22 .7,1 −==−≈ smgga dl εµωγ  

1.2.2.a.  l’équation devient gxx dl µω −= 2&&  et y = 0, z = 0 ; les conditions initiales à tl étant 

 { x = a, dx/dt = 0 } , on calcule  ( ) ( ) ( )[ ]ll ttaatx −−+= ωδδ cosh1   (en fonction aussi de t !) 
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1.2.2.c.  N = mg = 0,1 N ; xdx egmT µ−≈  déjà calculé de valeur constante 0,036 N 

( ) ( )[ ]lly ttamxmT −−== ωδωω sinh122 &    on calcule à tb :  Ty ≈ 0,987 ≈ 1 N 



1.2.2.d. ? travailler sur l’équation différentielle parait très compliqué ; en supposant que la force 
précédente de 1 N agisse uniformément selon Oy sur la masse m = 10 g  pendant la durée τ = 0,6 s, 
nous trouvons un déplacement de ... 18 m !!? le mouvement non guidé ne resterait donc pas du tout au 
voisinage de Ox. 
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2.1.c.  la vitesse d’entraînement est Ve = Rωl ≈ 7,3 m.s-1 ;    1
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THERMODYNAMIQUE 

 
A-1  (Cours)    ∆H = Q pour une transformation isobare 
A-2  QF = m(hA – hD) = 103,8 kJ QC = m(hD – hB) = - 162,2 kJ 
A-3  W = - QF – QC = m(hB – hA) = + 58,4 kJ 
A-4   SF = QF/TF = 373 J.K-1 SC = QC/TC = - 554 J.K-1 
 Sp = -SF – SC = +180 J.K-1  donc irréversible 
A-5  µ = QF/W ≈ 1,78           A-6  qm = PF/QF    puisque QF correspond à 1 kg;    qm ≈ 4,82 g.s-1 
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B-2-1  dU = TdS – pdV 
B-2-2  dU = δQf – pdV = adU – pdV  donne pdV = (a-1)dU = (a-1)CVdT = (a-1)[R/(γ-1)]dT 
Puis RT = pV donne RdT = pdV + Vdp  et finalement (1-a)dp/p + (γ-a)dV/V = 0 
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C-1 Cours : cycle de Carnot : deux isothermes et deux adiabatiques réversibles 
C-2 Q’C = TC∆SC = -121,9 kJ     Q’F = - TF∆SC = + 115,6 kJ     C-3  µmax = TF / (TC – TF) = 18,5 
D-1  JQ = - λ dT/dx ex  D-2  Φth = σ (T0 – Te) 

D-3  Φth = Q/t    donc 
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D-4-2  µ’ = T1 / (T2 – T1)  D-4-3  µ’ ≈ 3,76 
D-4-4  Q1 = µ'W = [T1/(T2 – T1)] W  Q2 = - [T2/(T2 – T1)] W 
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E-1  NB « puissance consommée par la machine au cours d’un cycle » est une expression dépourvue de signification 

P = W/(t1 + t2)   et on remplace..  E-2  on exprime T1 = y/(x-1)   et  T2 = xy/(x-1) et on remplace… 
E-3   question incompréhensible ;  on peut diminuer P à volonté en augmentant t1 ou t2, donc en 
prenant T1 voisin de TF ou T2 voisin de TC ou les σ assez petits…mais ça n’a aucun intérêt !! car on 
diminue alors aussi la puissance thermique retirée à la source froide…. ??   


