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 Problème: 

Partie A : Étude cinématique 

1. :' relativeonaccélératildeetrelativevitesseladesExpression . 
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Partie B : Étude dynamique 
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h) Lorsqu’ on écarte légèrement l’anneau de sa position d’équilibre : 

 si éqrr     Fie  augmente alors que P ne varie pas, l’anneau continu à monter et s’éloigne de sa 

position d’équilibre. 
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 si éqrr     Fie  diminue alors que P ne varie pas, l’anneau continu à descendre et s’éloigne de sa 

position d’équilibre. 

On constate que la position d’équilibre est instable 

 

Partie C : Théorème du moment cinétique 
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