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QUESTIONS DE COURS A PROPOS DE LA DYNAMIQUE
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1- Enoncer avec précision les différentes lois de Newton y
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2- Dans le célebre livre ou il énonce ces lois, Newton n’oublie pas de faire référence a
un physicien qui I’a précédé et qui avait déja formulé a sa fagon une de ces lois.
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Quel est ce physicien ? Gy oLy
De quelle loi s’agit-il ? Ko yparsien oL
3- Quelles sont les forces fondamentales de I'univers ? ﬁ/
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Entourer celle qui a la portée la plus courte et souligner celle qui a I’intensité la plus

EXERCICE DE CINEMATIQUE

faible.
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Dans le plan (xOy) du référentiel R( O,e_;,ey,

ses coordonnées cartésiennes en fonction du temps t :
x = be Kt coskt ; y = be-kt sinkr

e_; ), le mouvement d'un point P est décrit par la variation de

(b et k sont deux constantes positives)

1.a- Déterminer en fonction de t les coordonnées polaires p et @ de P.
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1.b- En déduire 1'équation polaire de la trajectoire de P.
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2.a- Calculer en fonction de t les composantes polaires du vecteur vitesse v,,, -
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2.b- Indiquer la nature du mouvement (uniforme, accéléré ou retard¢).
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2.c- L'angle o = (55 ; m ) est constant : calculer-le pour le prouver.
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3.a- Sur la base des coordonnées polaires de P (cf. question 1b), compléter le tableau
suivant pour b= 10 cm :
¢ (rad)| 0 w4 | w2 | 3wa | = Sm/4 QS
p(cm) | Ao L A |08 ok oL
3.b- En se servant du tableau qui vient d’étre complété, tracer la trajectoire de P
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EXERCICE DE DYNAMIQUE-1 / 2.

« La trajectoire de chute libre d’un point matériel n’est pas la verticale : une déviation a lieu vers

['Ouest »

Vrai ou faux ?
Si ¢’est vrai, expliquer pourquoi avec précision.
Si ¢’est faux, expliquer avec précision ce qui se passe effectivement.

Cane, Adviden o, PEAN

by Conall E?c e e )
O & Pm% A Lo do, il , ven & Mgl
ATV [N vl [ ve G

i
7r\'o W&‘QC/A\(

o<

o<

23



EXERCICE DE DYNAMIQUE-2 / g

Un point matériel P, de masse m, se déplace sans frottement sur une tige T. Par rapport au référentiel

R(O,e_ e € ) supposé galiléen, cette tige tourne horizontalement autour de ’axe Oz vertical montant, a la vitesse

angulaire o constante (cf. figure).

Initialement, p(t=0) = a et p (t=0)=0.
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Dans cet exercice, on souhaite étudier le mouvement de P par rapport au référentiel R’(O, e, €, € ;) lié & la tige.
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1- Bilan des 4 forces 9;)11 agissent sur P ?
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2- Expression de ces forces dans la base associée a R* ?
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3- Expressionde ¢ ,,, dans la base associée a R’ ?
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4- Equatlon d1fferent1elle permettant d’obtenlr p(t) ?
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5- Expression de p(t) en fonction de a, et t ?
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