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Exercice 1: (6pts)
( [u]=ML'T™!
| [R] =L (0.25pts)
1-T = Ku*RYp? avec { = ML™3(0.25pts)
I [T T(0.25pts)
[K] = 1(0.25pts)

= [T]=T=( ML 1T~1).LY .( ML™3) = M¥Z  LX32% T (0.5pts)
=LO.MO, Tt = M¥*2, X3 T (0.5pts)

x+z=0 x = —1(0.25pts)
= {—x +y-3z=0 = { y = 2(0.25pts)
—x=1 z = 1(0.25pts)

2
= T =Ku'R%p!= % (0.25pts)

2- I’incertitude relative sur T= f(An, AR, Am) ?

KpR? _m_ m s ~ m _ 3Km
avec p == —:_nR3 4”R3 (0.25pts) douT = o (0.75pts)

T =

3mK
= log T = log <m> = log3K + log(m) — log(4m) — log(R) — log(u) (0.75pts)

dr _dm _dR _ du
== P (0.5pts)

m R
= B R 2] oz
= R p (0.25pts)

=>A—T=A—m+A—R+A—” (0.5pts)
T m R u



Exercice 2: (8pts)

Un point mobile sur I’axe OX est repéré par : y4
OM =OM’ = r.ir) =re(1+ sinwt).ﬁ (0.25pts)
00’ = 0(0.25pts) Y
Ona{® = wU, (0.25pts) .
dw >A Ur
- A
" 0(0.25pts) i "\ 6=0t
1- a) Lavitesse relative : (1pts) o7
— _dO'M ,,,,
7 =221 /(R B
O’ est confondu avec O alors : O'M = 0'M =7, = d;)—tM/(R')
7, = ryw(cos ot) U,
b) L’accélération relative : (1pts)
a, = %/(R') avec 7, = ryw(cos ot) U,
Donc @, = —ryw?(sinwt) U,
2- b) La vitesse d’entrainement : (1pts)
Vv, = T + wAO'M
00 =522 _
_ o Tdt
s Ur UB Uz
WANO'M=|0 0 wl|=wrUy Donc
r 0 0 .
Ve =wr Uy = wry(1+ sinwt) Ug
b) L accélération d’entrainement (1pts)
_, _d*00 _ . . dd
a; = — 5+ @A(@A0 M)+ —; ho'M
—AO'M = 0 car w constante et =0
dt R dt?
e — UT' Ug UZ —
EtGA(BAO'M) = BA(wT Ug)=|0 0 ol=-w?rl,
_ 0 wr 0
Donc a, = —w?ry(1 + sin wt) U,
3- Accélération de Coriolis : (1pts)
U, Ug U,

a,=28A% =20 0 wl|=20vU,

v, 0 O
Donc @, = 2w, Uy = 21r,w?(cos wt) Uy

<y



4) En déduire sa vitesse et son accélération absolues :

La vitesse absolue (1pts)
Ty =7, + 7, = row[(cos wt)U, + (1 + sin wt)Uy]

L’accélération absolue (1pts)
az =a, +a;+a,
a, = —1row?(sinwt) Uy — w?15(1 + sin wt) U, +2ryw?(cos wt) Uy
= a, = —-row?(1 + 2sin (ot)w + 2row?(cos (ot)U_g>

= @g = row?[~(1 + 2sin W) Ty + (cos wt) U]

Exercice 3: (6pts)
Les coordonnées x et y d’un point mobile M dans le plan (oxy) varient avec le temps t selon
. i x(t) = rycos(wt)
les relations suivantes : .
y(t) = rpsin(wt)

AVec ro et o des constantes.
1. L’équation de la trajectoire :
x(t) = rycos(wt) {xz = 192 cos? (wt) 5 5
. >x°+y =m 0.25pts
{y(t) = 1,sin(wt) y2 = 1,2sin?(wt) y o“ (0.25pts)

x% + y? =142 (0.5pts) c’est ’équation de la trajectoire d’un cercle de rayon ro. (0.25pts)

2. Les composantes du vecteur vitesse et du vecteur accélération :
dx(t) _

_ v (t) = = —rywsin(wt) (0.5pts)
Le vecteur vitesse ¥ dyt( 9
vy (t) = — = Tow cos(wt) (0.5pts)

= U = ryw((—sinwt) T+ (coswt)F) (0.25pts)
Le module de la vitesse : [|U|| = v = /v + v} = row=cst (0.25pts)

a,(t) = o0 _ —row?cos(wt)(0.5pts)
Le vecteur accélération a

dt
a,(t) = dv;t(t) = —1ow? sin(wt)(0.5pts)
= d = —1ryw?((coswt) T+ (sinwt)7) (0.25pts)
Le module de la vitesse : [|d|| = a = \/aZ + a% = rpw?=cst (0.25pts)

3. Lanature du mouvement :
a.v>0 le mouvement est un mouvement circulaire uniformément accéléré. (0.5pts)

4. Les accélérations tangentielle et normale :
_dly| _ av

(0.25pts) ar = — == 0 (0.5pts)

2
ay = % ouay = /az +af = a = ryw? (0.5pts)

(0.25pts)
5. Lerayon de courbure R :
2 ‘UZ rng

aN:v_:R:_: :TOZR (OSptS)

R ay Tow?2
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