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Controle Continu de Mécanique

(La calculatrice est autorisée et un point sur I’organisation de la copie)

Exercice 1: (6 pts)
La vitesse limite atteinte par un parachute lesté est fonction de son poids P et de sa surface S,

est donnée par: w= [—

1) Donner la dimension de la constante k.

2) Calculer la vitesse limite d’un parachute ayant les caractéristiques suivantes :

M=90 kg, S=80 m2, g=9,81 m/s2, et k=1,15 MKS.

3) Le poids étant connu a 2 % pres et la surface a 3 %, calculer I’incertitude relative % sur

la vitesse v, ainsi I’incertitude absolue Av et déduire I’écriture condensée de cette vitesse.

Exercice 2: (5 pts)
A. Dans I’espace vectoriel rapporté a la base orthonormée (T.J, E;[, on considere les vecteurs
(0, 3, 1), ¥(0, 1, 2).
1) Calculer le produit scalaire g.7etl’ angle ¢ algu entre U et V.
2) Déterminer les composantes du vecteur W=tV puis calculer ||W|| par deux
méthodes. Que représente ce dernier.
3) Calculer le produit mixte (U, 7, ﬁ), que représente ce produit.

B. Chacune des expressions suivantes a-t-elle un sens ? Si oui préciser s’il s’agit d’un vecteur
ou d’un réel. Si non dire pourquoi (sans calcul) :

1) A. (FAC) 2) AA(E. &) 3) AA(BAd)
4 4.(B.C) 4) (ANB)AMCAE) 5) (AABL(EAT)

Exercice 3: (8 pts)
Soit un repére cylindrique d’origine O, de vecteurs unitaires
quelconque de coordonnées (p, 9, z).

1) A I’aide d’un schéma détaillé, donner 1’expression du vecteur position OM en fonction

— —
)

pr a:d;. M est un point

des vecteurs unitaires W, g, 1, .

2) Trouver le vecteur vitesse en coordonnées cylindrique.

3) Exprimer le vecteur de déplacement élémentaire en coordonnées cylindrique.

4) Ecrire I’expression du volume élémentaire dans ce repere et déduire le volume d’un
cylindre.

Bon courage
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Le corrigé du Contréle Continu

Exercice 1: (6 pts)
1- Ladimensiondek :
[#] = M.L.T%{0.25 pts)
= E*{0.25
[[553] = 1(51.25 ;_-E} et k= £ = [k] = L (0.5 pts)
[¥] = E.T™%{0.25 pts]}

on a (@1 pts}

= [k] = [pl.[v]"% [0 = [k] = M.L7F (0.5 pts)
[
2- ANy = _”JL = 3.097m/s (0.5 pts)

3.

v|%

=205 = 0.02 et = 3% = 0.03

On utilisant la méthode logarithmique pour calculer I’incertitude relative sur v :

v = I!'i =logyr = lﬂgwfai %éag? ——éagr.l% ——].c-gS (0.5 pts)

=

-

= dlogyr = %r:f!ag P— %rﬂ&gf{ - ldlc-gs (0.5 pts)

r

L&), de_idv, 148 (05 pr)

AN : = =0.025 (0.5 pts)
L’incertitude absolue sur v est donnée par :

br=v.E=p= (“:‘ + “""} 0.077m/s (0.5 pts)

d’ou I’écriture condensée de v est donnée par : v=(3.097+£0.077)m/s (0.5 pts)

Exercice 2: (5 pts)
A.

1- Dans I’espace vectoriel R3 rapporté a la base orthonormée (T,I;E}, on considére les
vecteurs U(0, 3, 1), V(0, 1, 2)

0.¥=3.142.1=5 (0.5 pts)
D’autre part, nous avons

|V cc-s[ﬁj} = cc-s[ﬁﬁ} = %‘% (0.25 pts)

Avec [U] = |¥| = ¥1+ @ =+5 (0.5 pts)
Donc cos(U,V} = cc-sq>=ﬁ=v%=t—?

Donc ¢ = E'I' 2l (0.25 pts)

2- Le produit vectoriel TAY :



N I
W=UAV=g 3 q=0G=2-1x11-0]+0k
g 1 2

Donc W = 51 (0.5 pts)
e Calculons |[W| par deuxméthodes différentss :
1°° méthode :
|W| = [UAV| = 5 (0.25 pts) ce module représente la surface du parallélogramme formé par

ces deux vecteurs. (0.25 pts)
2°" méthode :

W\ = |U||¥|aln( U,V = v 10v 5 slng
W] = [0][¥]stn(T. ¥} = ¥I0VS

On sait que sing = ";E , donc

[W| =507 = =7%= 5 (05 pts)

3- Le produit mixte :

ﬁmﬁ}.ﬁ = 25 (0.25 pts) Ce produit représente le volume du parallélépipede formé
par ces trois vecteurs. (0.25 pts)

B. (1.5 pts)

a) A (E&E}[ est valide et le résultat est un réel.

b) .E.EEE. ¢ )est non valide car le produit vectoriel ne peut pas étre entre un scalaire et un
vecteur.

c) ﬁ:&[:ﬁﬁﬁ :: est valide et le résultat est un vecteur.

d) A .(F.{ ) est valide et le résultat est un vecteur.

e) (AAE 14(€ AF) est valide et le résultat est un vecteur.

f) Eﬁ.ﬂig} [5.&5 ) est valide mais le résultat est nul.

Exercice 3: (8 pts)

1- Le vecteur position en coordonnées cylindriques : /Z,‘ ‘\

OM = Om 4+ mM (0.5 pts) N b My

Gm = gcasflt + gcestT = g, (0.5 pts) WA

_— s — . ?

wi =gk =zu, (0.5pts) E

OM = plcosf@ T +sinf) + =k k1t F E

—_— — — 1_ a8 ~ i ?

Donc OM =pu, +zu_, (05pts) | A7 0N
Ou bien

OM ==+ 3] +sk (1) (0.25pts)

X

Par projection : x = pcas@ , v = psin@ et z=Z,(0.75pts) (01pts)



U, =cos@ T +sinf]
Par projection ﬁ =k (0.75pts)
g = —F— = —sinf T + cosfT

OM = pcos@ T -I-ps'm&f +zk )

Donc par identification (1) et (2) oM = pg + zu, (0.25pts)

2- vecteur vitesse en coordonnées cylindriques :

» _ &FH _ &
v=== = (ow, +dzu,} (0.5pts)

- _d‘fﬂ—' fﬂ OF — d 025

V==l + o 'I'—'J;rr +z—z- (0.25pts)

- =d~_‘-_r||_p du - E—-

¥ =l +p—&“ ¢5t+ w, (0.25pts)

v=—u, +p_—ug —|'—'J.'¢ = pu, + pfuy + Zu_(0.5pts)

3- vecteur de déplacement élémentaire : la méthode de différentiation du vecteur
unitaire :

dOM =d(pw, + zu_} = dpk, + pdn, + dzu_ + zdu, (0.5pts)
dOM = dol, +pr£_' =+ drujona —f"—dﬁ = df.u; (0.5pts)

dOM = dpu, + pdfug + dzu_(0.5pts)

4- Le volume élémentaire:
dV = dp pd@ dz (01pts)
Le volume d’un cylindre sera: ¥ = [[[ &V = prr:fp _f:n ag _fl': dz
Donc ¥V = wR*H (01pts)



