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ercice 1 ~ <
Solution :

Diagramme du corps hbre
Application du th¢oreme cietique
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B. Amortissement proportionnel
C. Amortissement nul uniquement ' B
D. Amortissement non linéaire

7- La réponse en régime forcé harmonique présente une résonance lorsque :
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- {«-\ 8- La matrice de masse est généralement :

&

' A. Non symétrique —
B. Symétrique définie positive i B
C. Nulle ,
D. Diagonale obligatoirement .

0 \‘\. 9- La superposition modale est valide si :

A. Le systéme est non linéaire
B. Le systéme est linéaire ,
C. Le systéme est instable ' B '

D. Il n’y a pas de masse R
a“
i 10-Le vecteur modal est défini @ un facteur :

Py Y
\ A. Additif
B. Multiplicatif

C. Exponentiel | B |
D. Nul —

\{ 11- Dans la base modale, les matrices deviennent :
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A. Pleines

B. Non définies

C. Diagonales | C I

D. N?ﬂe: =

D\ 12 L'énergie totale dans un systéme non amorti est :
\

| |

A. Décroissante

B. Croissante . .
C. Constante

D. Nulle C
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