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Controle 1 de Physique

Les calculatrices et les documents ne sont pas autorises.
Réponses exclusivement sur le sujet

QCM (4 points-pas de points négatifs)
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1- Le vecteur vitesse en coordonnées polaires s’écrit :
a) V = pil, + pBily
@V pii, + pBug
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2- Le vecteur unitaire i, des coordonnées polaires vérifie :
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Le vecteur accélération en coordonnées polaires est donné par :
= (p—p(0)*), + (2p0 + pd)ig

Dans le cas d’un mouvement circulaire uniforme, de rayon R, le vecteur accélération s’écrit :
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4- Un point est mobile dans le plan (x.y) & partir de la date t = 1s. Ses équations horaires sont :
x(t) =In(t) et y(t) =t + -

[e vecteur vitesse de ce mouvement en coordonnées cartésiennes est :
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5. Dans la base de Frenet le vecteur vitesse s exprime par :

v—ﬁa; b) ¥ = R.6uy ¢) ¥ = ROuy

6- Dans la base de Frenet, I’expression de I’abscisse curviligne s(t) est donnée par

a) s(t) =f0 ar.dt +s(t =0) s(t) = fo v.dt+s(t=0) c¢)s(t) —f ay.dt + s(t =0)
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x(t) =-2t3—t
y(t) = 4t?
Vo (t) = =2t2 -1

= (L) =-6t-1 = (V) =—-6t-1 -
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8- On considere un mouvement dans le plan (X.,Y), dont les équations horaires sont données par :
{x(t) = Rcos(wt)
(t) = Rsin(wt) ’

7- Le vecteur vitesse d un mouvement d’équations horaires : { est :

; Ou R et o sont des constantes positives.

[.’¢équation de la trajectoire de ce mouvement s’écrit :
2 2
a)x?+y’> =R b) x* +y* = (Rw)? S+m=1 daP-y’ =R

Exercice I (5 points)
Une particule est en mouvement dans le plan (X.Y) dont les équations horaires, en coordonnées
cartésiennes, sont données par :

{x(t) = /2cos(wt)
y(t) = 2v/2sin(wt)

(o est une constante positive exprimé en rad.s™).
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1- a) Montrer que 1’équation de la trajectoire de ce mouvement est de la forme : e + J;—z = 1, équation

d’une trajectoire elliptique, avec a et b des constantes positives.
b) Préciser les valeurs des constantes a et b.
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3- a) Exprimer les composantes du vecteur accélération d(t) . Donner sa norme.
b) Exprimer le vecteur accélération d(t) en fonction du vecteur position OM (t).
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Exercice 2 (5 points)
On considére un mouvement dans le plan (X.Y), dont les équations horaires sont :

. (® est une constante positive).

{x(t) = sin?*(wt)
y(t) =1+ cos(2wt)

1- a) Retrouver ’équation de la trajectoire. Préciser sa nature. On donne : cos(2wt) = 1 — 2sin®(wt).
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b) Tracer cette trajectoire, sachant que : 0 < sin?(wt) < 1.

o Ao Aj(%) = & -2e.
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2- Exprimer les composantes du vecteur vitesse en coordonnées cartésiennes. Donner sa norme.

T T E L R

(D — W T C“"\’) Cd‘)(wk) ("T‘i,_@f)

A}: lej;t 2+ /\3"{5—‘_7

= &1\
LS for) e (o) & K i (o) 0 [

@ o \/ gu’{% (wy)c&a“(w) 1
o :Q,\[?J\U WW

2R | sy @@
= (R | son (29))]

-4-




Exercice 3  Base cylindrique, base de Frenet (6 points)
On considére un mouvement hélicoidal, représentant une combinaison d’ un mouvement circulaire de rayon

R dans le plan (X.Y) et d’un mouvement de translation sur I'axe (OZ).
Le vecteur position en coordonnées cylindriques de ce mouvement est donné par :

OM(t) = R, + Ktii, ; sachant que R et K sont des constantes positives.
On donne : 8(t) = wt (w est une constante positive).

1- a) Exprimer le vecteur vitesse V. en coordonnées cylindriques. Exprimer sa norme.

Veclo-V - _ﬁ, d (RzY) + 4 (e

RT?@TH‘“@ (C"‘" U%s'>

M@i s V= \//Q p{&/[ [n&'u-e c&\r&>

b) En déduire 1’abscisse curviligne s(t), sachant que : V = E ets(ty =0) =0.
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2- a) Exprimer le vecteur accélération d, en coordonnées cylindriques. Exprimer sa norme.
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b) Exprimer les composantes du vecteur accélération, tangentielle a; et normale ay dans la base de Frenet.
[La composante ay doit étre exprimée en fonction du rayon de courbure Rc.
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¢) En déduire le rayon de courbure de la trajectoire Re, en fonction de R, K et o, en utilisant 1’égalité entre

la norme du vecteur accélération dans la base cylindrique et celle exprimée dans la base de Frenet.
Sachant que la norme d’un vecteur ne dépend pas de la base.
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