Exercice 1 :
1/

2/

3/

TD1 -MMC

F(2x) = 8x+5
F(x?)=4x%+5
F(x+4)=4x + 17



Exercice 3 :

1/ tenseur gradient F :

cos(wt) —sin(wt) O

F = sin(wt)  cos( wt)

0 0
Tenseur des dilatations :
1 0 O
C=F.F|0 1 0
0O 0 1

Tenseur des déformations :

E= %(E— 1)=0,,

2/ Mouvement rigidifiant (mouvement d’un solide rigide).

3/ Dilatation :

Ale) =+/C, =1
l(ez)zxfczz =1
2(83):\16'33 =1

4/ Glissement :

¥, = Aresin| ——=—
12 \/F“@

73 = Arcsin

¥y = Arcsin

0
1



5/ le Jacobien de la transformation :

=d—V=det]*?:1
dv,

a chaque instant t: p,=p, =p, =..

J

6/ le champ de vitesse en coordonnées lagrangiennes :

0 :
V, = % =—-X,0sin(wt) — X,w cos( wt)
0x, :
V, = o = X,wcos( wt) — X ,w sin( wt)
v, =% g
ot
Le champ d’accélération en coordonnées lagrangiennes :
ov, 5 5
V= o =—X,w?*cos( wt) + X,w?*sin( wt)
ar, 2 o 2
V, = Py = X,w*sin(wt) — X ,w?*cos( wt)
oV
7/3 = 3 = O

ot



7/ les coordonnées initiales a partir des coordonnées actuelles :

x| |cos(wt) —sin(wt) | X,
Lcj - Lin( wt)  cos( wt) }{Xj
e { cos(wt)  sin( a)t)} :L‘

—sin( wt) cos( wt) | det

cos(wt) sin(wt) || x; | | X,
= —sin( wt) cos(wt) || x, - X,

d'ou: X, =cos(wt)x, +sin( wt)x,

com (M ))

X, = —sin( wt)x, + cos( wt)x,
on en déduit V, etV, :
Vv, = agil = —o sin( wt)x, + o cos( wt)x,
WV, = ag(tz = —w cos( wt)x, — o sin( wt)x,
v, - 0X, _0
ot
Calcul de y,, y, et y,
7, = % = w?sin( @t)x, — w?*cos( wt)x,
ov,
= = O
V3 ot




