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Maintenant appliquons le PFD syste'me :
T=-kAL=-k(Lmvt — Leq)
Lmvt : Longueur du ressort lorsqu'il est en mouveine
Lmvt=Lo+ X /2 + X
Remarque :
X0 et LO sont des distances (donc toujours pesit
X est une grandeur algebrique variable ( siedtea’ gauche x<0 sinon x>0)
Lmvt=11 00!l
Or OO' = 0Geq + GeqGmuvt (se sont des vecteurs)
D'ou’ le resultat Lmvt

Leq= LO + x0/2
Ceci Implique que T= -kx
Les frottements etant neglige's et poids (perpemtaiie au mouvement); seule la

force de rappel existe : T=ma
a= derive'es seconde de OGmvt /t = x deux pts.

P.S : Cette reponse reflete la maniere avec lagp@llcompris votre e'nonce’
Desole pour les fautes d'orthgraphes car j'ai f[@@eents sur mon clavier QWERTY
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