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Exercice 1. Questions de cours (6 points — pas de points négatifs pour le QCM)

Choisissez la ou les bonnes réponses :
1. L'unité d’une accélération peut étre :

a- mst c kg.m.s?
/ d- kgs?

2. Choisir la ou les affirmations justes :

c- Lors d'un mouvement circulaire
/ uniforme, I'accélération est nulle

b- L'équation de la trajectoire permet Lors d'un mouvement rectiligne

a- Un mouvement peut étre uniforme

sur une seule de ses composantes

de dire si le mouvement est uniforme uniforme, 'accélération est nulle

x(t) = 4t

o veme our équations horaires | 'vantes:{
3. Unmou ntap qua a €s sui y(t) = 3t2 — 6t +5

a- Ce mouvement est décéléré

c- La vitesse s’annule en un point

trajectoire

d- Ce mouvement est paraboliqu /

4. En coordonnées cylindriques, le vecteur position a pour expression :

e £

b- Ce mouvement est uniforme

a OM(D) = pii; (- OM@ = p2 + Bug +2

b- OM(t) =pu, + 0ug d- OM(D) =pu, + zu,

5. En coordonnées polaires, le vecteur vitesse a pour expression :

a. v(t)=plug c. v(t)=pip
b. v(t) =pu, d. v(t):pip’+p9ﬁ§/

6. Pour un mouvement circulaire uniforme :

b 0=
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Exercice 2. Cinématique en coordonnées cartésiennes (8 points)

On étudie la trajectoire d’une balle dans le plan muni d’un repeére cartésien. La balle est lancée avec
une vitesse 7, faisant un angle a avec I'horizontale depuis le point de coordonnées (0, h). On donne

I'expression du vecteur position :

e e 1 —
OM(t) = (vocosa)t uy + (—Egtz + (vpsina)t + h) iy

ol g est I'intensité du champ de pesanteur terrestre.
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1. Donner les équations horaires du mouvement.

.
0/ind L ¢ /{/

x(h = (uccosx)}u.% £
B(H *(-- gt +(\,Cg,m@¥+mm5 N

2. Etablir 'équation de la trajectoire.

(D =fpcosa iz donc +=e_
ug)co&x
EF 4Ch)= (Ll lostra)+h) 5

Dasc 3(36)- -4 gxr/x +(uﬁch@x.____— +h

\COS: C(,Duﬁ:

_Q2" 4 f +

3(3‘3) 2(\;0L®$x‘f+ e ,[',f\ )
ay
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[,eqwlhon de Qb_(fe%eahxhg. eof
gdx)-_:_g_""_ + ke ocze ‘!‘h/

lﬁkﬁDSﬁ

—_—
3. Calculer le vecteur vitesse (t) en fonction de v, o, t et g, et calculer sa norme.

don = &b+ YD

Q cosa) ’
( -Agt + vosmoOua ey

D@QQ V= @Ocosq)afx + ﬁ-/fgf- + \bgrhx) @)

|

r‘u;
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4. Calculer le vecteur accélération a(t) et calculer sa norme.

a!* selhag+§Hag

5. Commenter les résultats des questions 3. et 4. en qualifiant le mouvement sur 'axe Ox et sur
"'axe Oy.

Son Doxe Op Lo mowemont ek ree Ry unctorme @//;

(A \, et ue conshute ef s €O o |

bUJ‘L waee. (}j Qe Mouwveme)) '[ /&0’_—/ m J LL ¢ EL” 2 éw _{..
%ﬂﬁw \EJY L&L(L LL i
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6. Sur le schéma, représenter les vecteurs vitesse et accélération aux points M1, Mz, Mz et S.
7. Calculer les coordonnées (xs, ys) du sommet S de la trajecteire.

g'i) = ",33:}——-—1 + l’U/\Q{%{-(}
EGOCOSDQ

8. A quelle date t’ la balle atteint-elle le sommet ?

On S&J qusa 26“) X, eb ze(H- @'@Sd)mx

Bere  2e. ‘(VOCO%»DL)‘};, dooc +H=2°s_ (onc t-

VoCOS(X

Exercice 3. Cinématique en coordonnées polaires et cartésiennes (6 points)

Un vilebrequin est une piéce mécanique d'un moteur
thermigue permettant la transformation d’'un mouvement
de translation sur I'axe Oy (piston P) en un mouvement de
rotation (point M). On suppose que le moteur possede une
rotation a vitesse angulaire w constante, d’ou la position
angulaire au cours du temps 8(t) = wt. La longueur L est
également constante.

On étudie dans un premier temps le mouvement du point M:
en coordonnées polaires, puis celui du point P en
coordonnées cartésiennes.

1. Sur le schéma, représenter la base polaire au point M.
2
!
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Partie 1 : Description du mouvement du point M en coordonnées polaires. |

a. Donner I'expression de la dérivée de la position angulaire B(t). !

éu‘): ZK ~ can. G(H:=wr
4 I;f

P

b. Donner I'expression du vecteur position OM(t).

GﬁQDuF *"}(/a

c. Calculer I'expression du vecteur vitesse v, (t) en fonction du rayon R et de la vitesse angulaire

.

d. Calculer I'expression du vecteur accélération ay(t) en fonction du rayon R et de la vitesse

angulaire w.

Partie 2 : Description du mouvement du point P en coordonnées cartésiennes,

a. En utilisant des relations trigonométrigues, et le fait que le mouvement de P se fait sur I'axe
Oy, montrer que I'expression du vecteur position du point P est :0P = (R.sinB + L.cosB) @

SHNUs =_©p 13@,{@ Caidnud = O.EZ‘)&U?/\}‘
hypoterca h}jPolj'(’/M
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/

b. Etablir I'expression du vecteur vitesse m en fonction de R, L et w. |
T - don on Bf)swt of O-Reh6 destly
dr | B 5{71 Rsin(wH+Lcos(uil
Denc 'G;( H) :m-w coslwt >+ G Lws cwa{'D)&'“ 3” w
L\

c. Etablir I'expression du vecteur accélération ap(t) en fonction de R, L et w.

N d v
L 4t

Dene Bl P ={ N (wt) - Leos(wh)izg
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