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1. Dans 'expérience représentée ci-conire la poulie,
dont la masse est négligeable, tourne sans frotte-
ment auwtour de son axe. A chacune des extrémités I

Ce Lat=0
du fil inextensible est attachée une masse, respecti- 8 y
vement m4 et mp. Le mobile de masse m4 glisse Ty 7
sans rouler et sans frottement le long d’un plan in- 27 ™8 /
cliné faisant un angle o avec Phorizontale. ?@, ' > : o © \;C“f,)
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1.a Sachant qu’en ¢ == 0 la masse my est immobile 4 une distance I du point O, calculer 'accéiération, la vitesse et
la distance parcourue aprés un temps t.
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1.b Calculer le temps 7 mis par le point matériel m4 pour atteindre O et la vitesse en O.
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1.c Supposons maintenant que le plan incliné a un coeflicient de frottement statique g, et un coefficient de frottement
dynamique 4. Pour quelle valeur de mp, la masse m 4 va-t-elle glisser (i) vers le bas, (ii) vers le haut 7 On prendra :
g=10ms™% my =2 Kg, us = V3/3, a = n/6 rad.

\

(v ) Ma NE VA PAD ELILTER oo @ oy o, e S =Ta-fr = o
et Wt ¢ s Ko
kD, T |
=0 Btz oM a0 s - ta = Z’}’Y\)x%iﬁ"‘ﬂd — My (w& Aas b mag
M . =) @ e ‘émﬁ‘,\.&l uo&i

/t"') .l
(- “ Rr el dowe My D o > My

MA & Smel -y R € As ma Q Covo

i =P Mg Ma feod » st Sme ) = 2 ("”@ﬁ@ 4+ ):: O
Wovve g £

e O, ‘S, FROOA g@s\\ 2 00rS Qo by 2
il 2 e L o N « ' -
L ) My NE DO oy c%(.uma)c Vek sy Ga oot s M O N - lae B = ©
L e
P et KR < M N |

%T . \)& B (’m{s;\ﬁ;ﬁ "X‘lo( e Q"\ﬂqp} ST \‘S‘\"ﬁo’l )b:‘)

_ N @"\;—2_ [ r’Y‘ﬁg AR DAV "5\"‘::0(
) e TIPS - 0
e < P Ko =0 m*)B... YA Dl CS § 08 Malah o G
% -
=0 AR & Na (sl + Sl ): > k%

2. Une mouche avance avec une accélération constante ag le long de la grande aiguille d’une horloge, laquelle tourne
avee une vitesse angulaire constante w.
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2.a Exprimer les Jois horaires du mouvement, en coordonnées polaires, p(t) et 8(¢) dans le référentiel 1ié & ’horloge,
en sachant que p(t = 0) = 0, p(¢ = 0} = O et O(f = 0) = 0.
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2.b Quelle est la trajectoire suivie par la mouche 7 Donner son expression p(f).
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2.d Déduire Pexpression du vecteur tangent T 3 la trajectoire puis (,le‘ du vecteur N, tel que (7 N ) = % (base
de Frénet).
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2.e¢ Déterminer ie rayon de courbure R, de la trajectoire, en fonction du temps.
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3. La terre tourne autour du soleil avec une

vitesse angulaire 6. Soit p la distance soleil- Pﬂ!éa{i

terre.

3.2 En supposant que la norme du moment ( > v
cinétique Lg de la terre par rapport & un 5

axe passant par S ne peut dépendre gue de
de la masse de la terre mq, de la distance
p et de la vitesse angulaire g, déterminer
Pexpression littérale de Lg, & une constante
prés, par Vanalyse dimensionnelle.
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3.b Sachant que le mouvement a lieu dans le plan (p,#), calculer le moment cinét‘ique L's dans la base (€0, €0,62).
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3.¢ Enoncer le théoréme du moment cinétigue. Calculer ﬁ
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