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Le club Stella souhaite réunir les personnes intéressées par les problémes de
modélisation et de simulation, aussi bien en sciences exactes qu'en sciences
expérimentales ou humaines. Les sujets abordés au cours des réunions de-
vraient permettre a chacun de:

» se familiariser avec les activités de base de la modélisation

» trouver des occasions d'intégrer I'EAO dans sa discipline et son cours

* découvrir ou construire des modéles et effectuer des simulations

Lundi 25 février 1991, nous avons illustré quelques possibilités d'utilisation
de Stella en physique, notamment en dynamique. Nous sommes partis d'un
modele rudimentaire permettant d'obtenir la position d'un mobile soumis a
une force et se déplacant sans subir de frottement.

vitesse
acceleration L'accélération du mobile est
égale a la force résultante qui
sexerce sur lui divisée par sa

Force . , 7
masse. En intégrant l'accéléra
@ tion on obtient la vitesse, puisen
— intégrant la vitesse on obtient la
masse position position du mobile.
vitesse
Nous avons ensuite complété le modéle vitesse x

acceleration x

afin de pouvoir décrire un mouvement a @
deux dimensions. Il faut pour cela intro-
duire un systéme d'axes Oxy et exprimer

les composantes de |'accél ération et de la
vitesse selon ces axes avant de les inté-
grer pour obtenir la position du mobile.

L es composantes de I'accélération et de la position x
vitesse peuvent étre négatives ou posi- vitesse x

tives. ITes flux gorr&epondants so_nt donc\: vitesse y
des "biflows": ils peuvent contribuer a acceleration y

vider ou a remplir les réservoirs auxquels @

ils sont associés. Si le mobile est en chute

libre, la force résultante est le poids du
mobile et |'accélération est égale a l'accé- @
|ération terrestre. Un choix judicieux du
systéme d'axes permet alors d'annuler une position y

des composantes de |'accél ération. vitesse y




Lorsqu'on désire simuler le mouvement d'un projectile, il est plus commode
de fournir I'angle de tir et la grandeur de la vitesse initidle que les compo-
santes selon Ox et selon Oy de cette vitesse. Nous avons donc introduit les
ééments auxiliaires "angle initial", "vitesse initiale" et défini les valeurs ini-
tiales des composantes de la vitesse de la maniére suivante:

O

angle initial

Angle detir et
vitesse initiale
d'un projectile

Vy =Vo sin(ag)

O ao

vitesse initiale

Laforce de frottement due a
I'air est proportionnelle au
carré de la vitesse. La cons-

Vx =Vo cos(ag)

Force de frottement

—O

tante de proportionnalité fait

Force de frottement X | X vitesse Section apparente
dueal'air intervenir la masse volumi-
gue de l'air, un coefficient
de forme et la section appa-
rente du proj ectile. Coefficient de forme
masse volumique du milieu
La force de frottement a méme direction que la vitesse mais elle lui est tou-
jours opposee. Les composantes de la vitesse permettent donc de définir
I'angle que forme la force de frottement avec |I'axe Ox. |l est déslors possible
d'exprimer les composantes de laforce de frottement selon Ox et Oy.
orati vitesse x orati vitesse y
acceleration x acceleration y
.1-1.-.
L
Modél e permettant de
simuler un mouvement @)

position y

plan avec frottement

position x

vitesse x vitesse y

Section apparente

Force de frottement

masse volumique du milieu Coefficient de forme

o L[] O

Tabl eau de Commande O Section apparente O

masse O I:I O masse volumique du milieu

vitesse initiale position y Coefficient de forme

angle initial position x



