Travaux dirigés 1 : Correction

Exercice 1 : Mouvement parabolique

1. Référentiel : terrestre sup. gal.
Systeme : Projectile
Systéme de coord. : cartésien

2 W_< vg.cos(a).t )

vo.sin(oc).t—gt2

3. En prenant I’équation sur x, on obtient: t = en remplagant dans y on obtient : y(t) =

, vg.cosa’
vo-sin(a) 'vo.ci)sa - % (vo.cgf)sa )
4, U= d:—tM = (vovglﬁ((’zgo?gt) et |13l = /(vo.cos(@))? + (vo.sin(a) — gt)?
i=2=(2)etlldll= 10m.s~?

6. Sur x : uniforme, dans le sens positif.
Sury : décéléré, dans le sens positif, jusqu’a une certaine valeur ou le mouvement devient
accéléré

7. Chercher xmax revient a chercher le moment ou I'objet touche le sol c’est-a-dire y=0.

g

y(tmax) = Vp. Sin(a) “Umax — Etmaxz =0

: g
tmax (vo. sin(a) — ) tmax) =0
. ’ Y . oy . g . 2 . 1
Soit t,,4,=0, c’est-a-dire, la position initiale, soit t,,4, = Vo sgm(a)
On remplace dans I'expression de x :
2v,.cos(a) vy. sin(a)
Xmax =

9
8. Ausommet, la vitesse verticale est nulle, c’est-a-dire : vy(ts) = 0; vy.sin(a) — gt; =0
On peut donc chercher t; = v,,. su;(a)

On remplace dans I'expression du vecteur position :
sin(a
Vy.cos(a). vo.—()
- g

oM = , sin(a) Q( sin(a)) 2
Vg sin(a) .vo.—g 5 vo.—g



Exercice 2 : Mouvement circulaire

1. Référentiel : terrestre sup. gal.
Systeme : Particule
Systeme de coord. : cartésien

17 — [R.cos(wt)
oM = (R.sin(wt))

3. On repére la forme d’une trajectoire circulaire : X2 + y> = R? : R cos ?(wt) + R?sin?*(wt) = R?

L dOM _ (-Rwsi S .
4. 5=2M< (Rffwf)czlsn((wwg) et||#]l = /(—R.w.sin(wt))? + (R.w.cos(wt))2 = R.w
L dv_ [-Ruw? S .
5 d= d—: = (_ﬁzzcsi’zgzg) et|ld]l = v (=R.w? cos(wt))? + (—R. w? sin(wt))? = R.w?



Travaux dirigés 2 : Correction

Exercice 1 : Coordonnées polaires :

L'ex 2

OM =R.u,
/

v(t) = 7. U, + 1.0y = r.0ug avec, par identification : § = w
a(t) = (F—r02)u; + (270 + r)ug = — r0?u; avec, par identification : a =R w?

A

Exercice 2 : Coordonnées cylindrique:

1. Référentiel : terrestre sup. gal.
Systéme : cheval
Systéme de coord. : cartésien

R.cos(wt)
2. O_I\/f — R.sin(wt)
a(1+sin(et))

—R.w.sin(wt)
3. 1}’ — R.w.cos(wt)
agcos (pt)

—R.w%cos(wt)
4. d= —R.w2.sin(wt)
—a@?sin (@t)



