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a. 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑟. 𝑢𝑟⃗⃗⃗⃗  

b. 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ =  (
𝑟
0
)  

c. 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ =  (
0
𝑟
) 

d. 𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ =  (
𝑟
𝜃
) 
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 PFD

∑𝑭𝒊
⃗⃗  ⃗

𝒊

=  𝒎𝒂⃗⃗         (𝟎, 𝟓𝒑𝒕) 

𝑷⃗⃗ =  𝒎𝒂⃗⃗  
𝒎𝒈⃗⃗ =  𝒎𝒂⃗⃗  

𝒈⃗⃗ =  𝒂⃗⃗ 

𝒂⃗⃗ =  (
𝟎

−𝒈
)       (𝟎, 𝟓𝒑𝒕)

  

𝒗(𝒕)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  = ∫𝒂(𝒕)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  . 𝒅𝒕 = (
𝒗𝟎𝐜𝐨𝐬 (𝜶)

𝒗𝟎 𝐬𝐢𝐧(𝜶) − 𝒈𝒕
) 

(𝟎, 𝟓𝒑𝒕)                               (𝟎, 𝟓𝒑𝒕)

 

𝑶𝑴(𝒕)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ ∫ 𝒗(𝒕)⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  . 𝒅𝒕 =  (
𝒗𝟎𝐜𝐨 𝐬(𝜶) 𝒕

𝒗𝟎 𝐬𝐢𝐧(𝜶) 𝒕 −
𝒈𝒕𝟐

𝟐 + 𝟏, 𝟗𝟓
)

(𝟎, 𝟓𝒑𝒕)                                       (𝟎, 𝟓𝒑𝒕)

 

𝒙(𝒕) =  𝒗𝟎𝐜𝐨𝐬 (𝜶)𝒕
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𝒕 =
𝒙

𝒗𝟎𝐜𝐨 𝐬(𝜶)

𝒚(𝒙) =  𝒗𝟎 𝐬𝐢𝐧(𝜶) (
𝒙

𝒗𝟎𝐜𝐨 𝐬(𝜶)
) −

𝒈(
𝒙

𝒗𝟎𝐜𝐨 𝐬(𝜶)
)
𝟐

𝟐
𝟏, 𝟗𝟓 𝟎 𝟓𝐩𝐭

 

Le javelot touche le sol pour y(T) = 0 soit : (0,5pt)  

𝒗𝟎 𝐬𝐢𝐧(𝜶)𝑻 −
𝒈𝑻𝟐

𝟐
+ 𝟏, 𝟗𝟓 = 𝟎          (𝟎, 𝟓𝐩𝐭)  

Soit  

∆ = 𝒃𝟐 − 𝟒𝒂𝒄 =  (𝒗𝟎 𝐬𝐢𝐧(𝜶)) ² + 𝟐𝒈 = 𝟐𝟓 + 𝟑𝟗 = 𝟔𝟒 

𝒙𝟏 =
−𝟓 + 𝟖

−𝟏𝟎
= −

𝟑

𝟏𝟎
 ; 𝒙𝟐 =  

−𝟓 − 𝟖

−𝟏𝟎
=  

𝟏𝟑

𝟏𝟎
= 𝟏, 𝟑𝒔 

X1 n’est pas cohérent, donc on prend x2        (𝟎, 𝟓𝐩𝐭) 

  
 

 

Le plus simple est de résoudre à l’aide du résultat précédent mais on peut résoudre avec y(x) 

𝒙(𝑻) =  𝒗𝟎𝐜𝐨 𝐬(𝜶)𝑻 = 𝟏𝟑
√𝟑

𝟐
  

𝑓⃗⃗ 
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𝛼 𝑔 𝑚 𝑠
 

 

 

𝛼

∑𝑊𝑖

𝑖

= 𝑾𝑷 + 𝑾𝑹       (𝟎, 𝟓𝐩𝐭)

𝒎𝒈.𝑨𝑩. 𝒔𝒊𝒏(𝜶) + 𝟎       (𝟎, 𝟓𝐩𝐭)

 

 

𝑬𝒄(𝑨) + 𝑬𝒑(𝑨) =  𝑬𝒄(𝑩) + 𝑬𝒑(𝑩)       (𝟎, 𝟓𝒑𝒕)

𝟎 + 𝒎𝒈𝑨𝑩𝒔𝒊𝒏(𝜶) =
𝟏

𝟐
𝒎𝒗𝒃

𝟐 + 𝟎       

𝒗𝒃 = √(𝟐𝒈𝑨𝑩𝒔𝒊𝒏(𝜶)) =   𝟏𝟎 𝒎/𝒔       (𝟎, 𝟓𝒑𝒕)

 

 

𝑓⃗⃗  

∑𝑊𝑖

𝑖

= 𝑾𝑷 + 𝑾𝑹 + 𝑾𝒇 = 𝟎 + 𝟎 + ( −𝑩𝑪. 𝒇)

 

𝑓 𝑁

 

A 

B C 
α 

P 

R 

P 

R 
f 
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∑𝑾𝒊

𝒊

= ∆𝑬𝒄 =
𝟏

𝟐
𝒎𝒗𝑪

𝟐 −
𝟏

𝟐
𝒎𝒗𝑩

𝟐     (𝟎, 𝟓𝐩𝐭)   

𝟎 −
𝟏

𝟐
𝒎𝒗𝑩

𝟐 = −𝑩𝑪. 𝒇      

𝑩𝑪 =  
𝒎𝒗𝑩

𝟐

𝟐𝒇
=

𝟎, 𝟏 × 𝟏𝟎𝟎

𝟐 × 𝟎, 𝟐𝟎
=

𝟏𝟎

𝟎, 𝟒
= 𝟐𝟓𝒎        (𝟎, 𝟓𝐩𝐭) 


