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Contrôle 1 de Physique 
 

Les calculatrices et les documents ne sont pas autorisés. 

Réponses exclusivement sur le sujet 

 

QCM   (Sans points négatifs)        4 points 

 
Entourer la bonne réponse  

1- Les composantes du vecteur force 1F


sur le schéma ci-dessous sont : 
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a) 1F


= (
𝐹1. 𝑐𝑜𝑠( 𝛼)
−𝐹1. 𝑠𝑖𝑛( 𝛼)

)      b) 1F


= (
−𝐹1. 𝑠𝑖𝑛( 𝛼)
𝐹1. 𝑐𝑜𝑠( 𝛼)

)     c) 1F


= (
𝐹1. sin⁡(𝛼)
−𝐹1. cos⁡(𝛼)

)   

 

2- Les composantes du vecteur force 𝐹⃗2  sur le schéma ci-dessus sont : 

 

a) 𝐹⃗2= (
−𝐹2
0

)         b) 𝐹⃗2= (
𝐹2
0
)         c)  𝐹⃗2= (

0
−𝐹2

)               

3- Le produit vectoriel des deux vecteurs 
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4- Le vecteur vitesse en coordonnées polaires s’écrit : 

a)   uuV
 ••

+= .          b)   uuV
 ••

+= .       c)   uuV
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+= .  

 

6- Le vecteur accélération en coordonnées polaires est donné par 

  uua


.)2().)(( 2
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     Dans le cas d’un mouvement circulaire accéléré et de rayon R, le vecteur accélération s’écrit 
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7- Dans la base de Frenet le vecteur vitesse s’écrit : 

 

a) NuttRV
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8- Le vecteur accélération en base de Frenet a


 s’écrit   
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Exercice 1     (4 points) 
Les équations horaires dans le plan (xOy) d’un point matériel sont données par : 

 

{
𝑥(𝑡) = 2𝑎 𝑐𝑜𝑠(𝜔. 𝑡)

𝑦(𝑡) = 𝑎 𝑠𝑖𝑛(𝜔. 𝑡)
   (a et ω sont des constantes positives). 

1- Retrouver l’équation de la trajectoire de ce mouvement, préciser sa nature. 

 

 
    2-Exprimer le vecteur vitesse, en déduire la norme de ce vecteur.
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3-a) Exprimer le vecteur accélération, en déduire la norme de ce vecteur. 

 b) En déduire une relation entre les vecteurs 𝑎⃗ et 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗. 

 

 
 

 

Exercice 2       (8 points) 

On considère le mouvement d'un point matériel sur une spirale tracée sur un cône. Les équations 

horaires du mouvement en coordonnées cylindriques sont données par :  

 

     {
𝜌(𝑡) = 𝜌0𝑒

𝜔𝑡

𝑧(𝑡) = 𝑎𝜌0𝑒
𝜔𝑡        ( 0 , a et ω sont des constantes positives) 

1-a) Ecrire le vecteur position 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ en coordonnées cylindriques. En déduire le vecteur vitesse. 

   On donne : 𝜃(𝑡) = 𝜔. 𝑡  
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b) Montrer que la norme du vecteur vitesse est d’expression :⁡𝑉(𝑡) = 𝜌0. 𝜔𝑒
𝜔𝑡√2 + 𝑎2  

 

2- a) Exprimer le vecteur accélération. 

    b) Montrer que la norme du vecteur accélération est d’expression : 𝑎(𝑡) = 𝜌0. 𝜔
2𝑒𝜔𝑡√4 + 𝑎2 
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3- Utiliser les équations de passage pour exprimer équations horaires:  x(t), y(t) et z(t) de ce mouvement 

en coordonnées cartésiennes. 

 

4-a) Exprimer le vecteur vitesse en coordonnées  cartésiennes. 
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b- Retrouver la norme du vecteur vitesse calculée dans la question (1b). 

 

 
5- a) Exprimer le vecteur accélération en coordonnées cartésiennes. 

 
 

b) Retrouver la norme du vecteur accélération calculée dans la question (2b). 
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Exercice 3        (4 points) 

Les coordonnées cartésiennes d'un point M mobile dans le plan (xOy) sont données par : 

⁡𝑥(𝑡) = 2 cos(0,5𝑡) et 𝑦(𝑡) = 2 sin(0,5𝑡) 
1- Déterminer l’équation et la nature de la trajectoire. 

2- Déterminer les composantes des vecteurs vitesse et accélération ainsi que leurs normes 

3- Déterminer les composantes normale et tangentielle de l'accélération dans un repère de Frenet. 

4- En déduire le rayon de courbure de la trajectoire. 

 


