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Corrigé Travaux dirigés N°4 
 
 

Exercice 01 
 

1. Le Lagrangien du système :  
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Le Lagrangien : 𝑳 =
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2.  

a) L’équation différentielle du mouvement :        
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b) La pulsation propre : 
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3. La solution générale : 

𝜽(𝒕) = 𝑨 𝐬𝐢𝐧(𝝎𝟎𝒕 + 𝝋)  

        𝜽(𝟎) = 𝟎 ⟹ 𝝋 = 𝟎 ⟹  𝜽(𝒕) = 𝑨 𝐬𝐢𝐧(𝝎𝟎𝒕)    

𝜽̇(𝒕) = 𝑨𝝎𝟎 𝐜𝐨𝐬(𝝎𝟎𝒕)  𝜽̇(𝟎) = 𝝎  ⟹ 𝑨 =
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𝜽(𝒕) = 𝟓 𝐬𝐢𝐧( 𝟐 𝒕)          



2eme Année Ingénieur ST 
Matière : Ondes et Vibrations 
corrigé Travaux dirigés N° 4 

I. BOUTANA-HAFSAOUI 

 

2 hafsaoui@univ-jijel.dz 
 

Exercice 02 
1. L’équation du mouvement : 

 L’énergie cinétique : 
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 L’énergie potentielle : 
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 La fonction de dissipation : 𝑬𝑫 =
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 Le Lagrangien : 𝑳 = 𝑬𝒄 − 𝑬𝒑 =
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 L’équation de Lagrange :   
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 L’équation différentielle : 
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2. La pulsation propre 𝝎𝟎 , la pseudo période et le coefficient d’amortissement 𝜹 : 

L’équation differentielle est de la forme : 𝜽̈ + 𝟐𝜹𝜽̇ + 𝝎𝟎
𝟐 𝜽 = 𝟎       

Par identification : 
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3. La forme de la solution dans les trois cas d’amortissement : 
 

 𝜹 > 𝝎𝟎 : Système fortement amorti :    𝜽(𝒕) = 𝒆ି𝜹𝒕 ቈ𝑨𝒆
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 𝜹 = 𝝎𝟎 : Système en amortissement critique :       𝜽(𝒕) = 𝒆ି𝜹𝒕 (𝑨 + 𝑩𝒕)     

 𝜹 < 𝝎𝟎 : Système faiblement amorti :          𝜽(𝒕) = 𝑨 𝒆ି𝜹𝒕  𝐜𝐨𝐬(𝝎𝑨𝒕 + 𝝋)     

  


