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Examen de Remplacement de Physique 1

Exercice 01 : (07 pts)
Dans un plan muni d’un systéme d’axes OXY, un point matériel se déplace sur une courbe
d’équation :
P = 2R cos@
Ou p et @ son ses coordonnées polaires et R une constante positive.
1. Exprimer I’équation de sa trajectoire en coordonnées cartésiennes. Quelle est sa nature ?
2. Dans la base (€, €) associée au coordonnées polaires, exprimer les vecteurs position 7, vitesse

¥ et accélération d@ en fonction de R, 0 , 0 et 6. O=Letp=22
3. Dans la suite, on supposera que @ est constante. Déterminer les composantes tangentielle et
normale de I’accélération. Quelle est la nature du mouvement ?

4. Ecrire les vecteurs unitaires u; et u,, de la base intrinséque dans la base (e, €g).

Exercice 02 : (05 pts)
L’accélération d’un point matériel M en fonction du temps, en coordonnes intrinséques, est
donnée par I’expression :
d=aiu,+pt*u,
ol u, et u,, sont les vecteurs unitaires du triédre de Frénet et a et  des constantes positives.
1. Donner les dimensions des constantes « et £.
2. Déterminer I’abscisse curviligne s(t) du point matériel M sachant qu’a I’instant ¢ = 0, il est au
reposet s(t=0) = 0.
3. Déterminer I’expression du rayon de courbure R, de la trajectoire. En déduire la nature du
mouvement.

Exercice 3: (8 points)
Trois corps M;,M, etM; de masses respectives —m

my = 1kg,my = 2kg et mg = 4kg, sont reliés par () gM’ | ()
I’intermédiaire de deux fils inextensibles passant par les
gorges de deux poulies de masses négligeables (Figure

ci-contre). On prend : g = 10 m/s? E]
s“ﬂ -

1. En I’absence de frottement entre M, et le plan
horizontal:
a- Déterminer le sens du déplacement de M, et calculer son

accélération.

b- Calculer la tension de chaque fil.

2. Le contact entre M, et le plan est caractérisé par un coefficient de
frottement cinétique p. = 0.35:
a- Calculer I’accélération du systéme.
b- Calculer la tension de chaque fil.
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Exercice 1 : (07 pts)
e o . Agi - 2 = R?

1. Equation de la trajectoire en coordonnées cartésiennes : (x — R)? +y
Nature de la trajectoire : Cercle de rayon R et de centre C(R, 0).
2. Expression des vecteurs position, vitesse et accélération :
» Le vecteur position : ¥ = p€, = 2R cos B &,
e Le vecteur vitesse : v = il 2R6 (—sin6 €, + cos6 €y) 4

e Le vecteur accélération :

a= g = (2R6 sin® — 4RH? cos0)&, + (2RO cosd — 4RH? sinh)é,

. . dg
3.0na: 6 =Cte,donce0=d—t=0.
. s d
e La composante tangentielle de ’accélération : ||| = 2RO _donc: a, = ||1;|| w
5o &l Bepag e ® vz _ 4R%6? 5
e La composante normale de 1’accélération : a,, = — — = = 4RO
¢ Nature du mouvement : w

trajectoire circulaire => mouvement circulaire
, => mouvement circulaire uniforme
a, =0 => mouvement uniforme
4. Les vecteur unitaires de la base intrinsém

v 0.5 pts

— v . — -
U =—=—sinB e, +cosO e
ST p 0

— an a

u, = =—=—cosO &, —sinf &, ; puisque:a, =0
R TRRTR P 7> PEA t

Exercice 2 : (05 pts)
L’accélération du point M est: d = a i, + B t* 1, ;donc: a, = a, = [ t?

1. Dimensions des constantes a et (3 :
[a] = [ =LT™?
2. L’abscisse curviligne s(t) du point materlel M.
Ona:a, =3 =a =>dv=adt; \m]
I’intégration avec la condition initiale : s(t = 0) = 0,donne: v = at
Etv—Z—a’t—>ds—atdt
I’intégration avec la condition initiale : v(t = 0) = 0, donne : s = %a t

) v? v?:  a?t? a
2

=% —Cte => trajectoire circulaire}

R
Nature du mouvement: { c B
a; = a = Cte => mouvement uniformement varié

donc le mouvement est circulaire uniformément varié. -m

N
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Exercice 3
I.

a- En I’absence des frottements et puisque ms> my, donc M, se déplace de gauche a droite (M,
vers le bas et M; vers le haut) 0.25 pt
L’accélération des deux corps et la tension du fil :

(ml):ﬁl'i"_fl =m16_i 025pt
PFD: Y Fp =md =14 (my): P, + T+ Ty + Ry =myd  0.25 pt
(mg):ﬁg +?3 =m36_i 0.25 ptY
Projections : (m;): (0Y): T; — P, =mja (1) 0.25pt X R,
0X): T, —T, = 2 0.25 pt - =
(mz):{( ) 2 2 mpa ( ) |4 TZ TZ
(m3): (0Y): P; — T3 = mza (3) 0.25 pt W 1
— w_) -
Le fil est inextensible et de masse négligeable T3 P, Ty
=T, etT3 = Th % 0.75 (0.25 pt
1)+ (%2;"(13:) donne: P; — P = (my + my + 71122)61 pour chaque
a=mg 0.5pt ANa=4.3m.s7“0.25pt v corps) 131
Ps
b- Tension des fils :
T, =T, =P, +ma = 143N 0.25 pt
le = T3 = P3 —mza = 22.8 N 025pt
In.
c_
L’accélération des deux corps et la tension du fil :
( (mq): _ﬁl + Tl = mlfi 0.25 pt
PFD: Zﬁext =md > (mz):ﬁz +772+72+7c+§2=m26’ 0.25 pt
k (msg): 1_53 + Tg = mgﬁ' 0.25 pt N
Projections : (my): (0Y): Ty — P, =mya (1) 0.25 pt R,
21 (0Y):R,—P,=0 0.25 pt
(mg)(OY)Pg—Tg =msza (3) 0.25 pt
T. VB, T,
fe = ucRy = p.P, 0.25pt Y 0.75 (0.25 pt
pour chaque
Le fil est inextensible et de masse négligeable T; =T, etT; = T/, corps)
(1) +(@2)+@)donne: P; — P, — u.P, = (my + my + my)a B
__ mz—(mi+ucmy) -~ -2 3
a=——g 0.5pt ANa=33m.s“0.25pt
mi+mo+ms

d- Latension des fils :
Tl = T2 = Pl +m1a = 13.3N 025pt

T'Z = T3 = P3 —mza = 26.8N 0.25 pt




