1.1 Mouvement rectiligne uniforme

On considere le mouvement d’un palet de hockey sur glace :
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1.1.1. Tracer les vecteurs ¥, U5 et 5. Que remarque-t-on ?
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1.1.2. En déduire les caractéristiques des vecteurs .
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1.1.3. Sachant que la vitesse initiale est 70 = vg €, avec vy = 8m.s~ !, trouver 1’expression

des équations horaires z(t) et y(¢) du mouvement du palet.
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1.2 Mouvement rectiligne uniformément décéléré

On considere le mouvement d’un palet de hockey sur une surface rugueuse :
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1.2.2. En déduire les caractéristiques des vecteurs @5 et @3. Que remarque-t-on ?
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1.2.3. Sachant que la vitesse initiale est 70 = Vg €, avec vy = Sm.s~ ! et que q = ae, avec
a = —5m.s~2, trouver I'expression des équations horaires z(t) et y(t) du mouvement du palet.
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1.3 Mouvement a vecteur accélération constant

On considere le mouvement d’un projectile M dans un plan vertical :

1.3.1. Tracer les vecteurs 71, 72, 73 et 74.
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1.3.2. En déduire les caractéristiques des vecteurs @' et @5. Que remarque-t-on ?
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1.3.3. Sachant que la vitesse initiale 70 est telle que vp = 8m.s™ et a = 7, d = —ge;
avec ¢ = 10m.s™2, trouver l'expression des équations horaires z(t) et z(¢) du mouvement du

mobile.
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1.3.4. En déduire I’équation de la trajectoire z(x). Comment s’appelle ce type de courbe?
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2 Mouvement circulaire uniforme ou non uniforme

On se place dans la base polaire pour décrire le mouvement circulaire d’'un point M repéré
par p(t) = R = 1m et 0(¢) (dont on donnera les caractéristiques plus loin).

2.1. Représenter les vecteurs ( €, €,) de la base cartésienne en O et les vecteurs (€,, €p) de
la base polaire en M (1; %)

2.2. Exprimer les vecteurs de la base polaire dans la base cartésienne.
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2.4. En déduire l'expression du Vecteur Vltesse U et du vecteur accélération @ dans la base
polaire en fonction de R, 0 et 6. -t .
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2.5. On note v = RO, montrer que qd = ) e, + RO ey.

v oo U =R O = v =RO d en a:‘%
Dans un premier temps, on considére un mouvement circulaire uniforme, c’est-a-dire tel que la
vitesse angulaire 6 est constante. On donne 6 = 2rrad.s™!= 6 [ 7_8 md- - * .
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2.6. En déduire que ||7|| = cst et calculer sa valeur.
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2.7. En déduire que I'accélération est radiale, donner son expression et calculer sa norme,
puis tracer son allure en M (1, %)

0 -—)

Qi é=c/c;2'(T=> O=-0 = o=~ >°

Y,

> 0 il b aC aadiady con J;'MO(’L 4alor. Z; :
1

la,

@

¢ = -
DD/UW IlO\?(\:—/ - KA = Ax‘l'T[q,'L 350»(

Pla,



180°

210°

270°

Dans un second temps, on considere un mouvement circulaire non uniforme, c’est-a-dire tel
que la vitesse angulaire 6 n'est pas constante. On donne 6 > 0.

2.8. Dans quel sens tourne le point M ? 0@0/&4 '(0. Ao fZC omo/mzac'

2.9. Représenter Dallure de @ en M, (1, ™) dans le cas ol 0 > 0 (mouvement accéléré) et
dans le cas ol § < 0 (mouvement decelere) Voia ot - de $S00 .
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3 Test d’accélération d’une voiture
Une voiture est chronométrée pour un test d’accélération en ligne droite avec départ arrété
(vitesse initiale nulle).

3.1. Elle est chronométrée a 26,6 s au bout d’une distance D = 180 m. Déterminer 1'accélé
ration (supposée constante) et la vitesse atteinte a la distance D
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3.2. Quelle est alors la distance d’arrét pour une décélération de 7m.s—2
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4 Interpellation pour vitesse excessive

Un conducteur roule a vitesse constante vy sur une route rectiligne. Comme il est en exces de
vitesse & 100km.h™', un gendarme & moto démarre & l'instant ot la voiture passe & sa hauteur
et accélére uniformément. Le gendarme atteint la vitesse de 90km.h™! au bout de 10s.

4.1. Quel sera le temps nécessaire au motard pour rattraper la voiture ?

o Nobtowo Xy L7 whovme do ln yalbine .

— Oy 40 2m
{' L 7 ' mebe. oo s | |
— — - 20 m-.¢
=0 Up= Up U v o3 (’w‘&“‘”“’?‘) 56
o
3 > { >
© =

<~ z 4
t lo mofo a0l & 0= gb - xn@.}%af £ s, l0)= at

90 ba.. /»J

9—. = Zl Y’M-f-z

()
26 x#a

* O st qap(atk 6:40,0 fo,m-o& aboin
‘D'Cn(h):uq S at‘ o, & a-=c

Iﬁ ﬁ

=
—_—

o

+ (& yoclie aoule o. %v“’) g, = 6l

(2)

- x (k) v, C

* (o mobo qaﬁ‘/w.re Un Vol o l',«hu(/wf (TD ﬁ'ci 1%:
anlt

Xyl =) & 4 aﬁ), o’%

G G=L% - Ex=400 _ 712 4.
a 3(6)¢Z,S-

4.2. Quelle distance aura-t-il parcourue ?
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4.3. Quelle vitesse aura-t-il alors atteinte ?
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5 Satellite géostationnaire

Un satellite géostationnaire est en mouvement circulaire uniforme autour de la Terre. Il subit
2

une accélération a = go ( — | , o R = 6380km est le rayon de la Terre, gy = 9,81 m.s2
r

et r

est le rayon de l'orbite. La période de révolution du satellite est égale a la période de rotation
de la Terre sur elle-méme.
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5.1. Calculer la période T' de rotation de la Terre en secondes, puis sa vitesse angulaire €.
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5.2. Déterminer l'altitude du satellite en orbite géostationnaire.
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itesse sur sa trajectoire et calculer
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