Exercice 4

Dans le plan (O, i, 5), aAvec O_j" vertical ascendant, g —.gj désigne I'accélération de la
pesanteur. On considére un systéme ¥ constitué de deux barres S; et S5 homogenes de
méme masse m et de méme longueur /.

S est d’ extremltes O et A. On peut introduire @ le vecteur tel que O—fi = /i et on note

f P’angle entre 7 et 4, (cf figure 1), on suppose 6 €]0, 5[

S, est d’extrémités A et B. On peut introduire Y le vecteur tel que BA =1Y.

La liaison entre S; et le bati fixe modélisé par le repére orthonormé direct (O, i, 7, F::) !
est une liaison pivot parfaite d’axe Ok.

Les deux barres sont articulées au point A par une liaison pivot parfaite d’axe Ak.
Le point B est astreint & rester en contact sans frottement avec l'axe Or.
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De plus, on exerce sur la barre Ss, au point B une force ———mgs.

Ecrire les torseurs des efforts qui s’exercent sur Sy et sur 2. En déduire la position
d’équilibre de 2.
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