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1. Analyse dimensionnelle
Un pendule simple est constitué d’un point matériel de masse m, suspendu & un fil inextensible de longueur /. On
note g l'accélération de la pesanteur. Déterminer par 'analyse dimensionnelle la fréquence v.
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2. Spirale logarithmique
Un point M, repéré par ses cordonnées polaires p, @ telles que OM = pil, et (i, 1,) = 0 parcourt une spirale
logarithmique d’équation polaire p = pge’. La vitesse angulaire w = 0 reste constante le long de la trajectoire.

2.(a) Exprimer la vitesse ¥ du point M en coordonnées polaires
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2.(b) Exprimer la wikesse @ du point M en coordonnées polaires
Rappel : en coordonnées cylindriques @ = (p — pd?)i, + (2p0 + pb)iiy + 3.




2.(c) Caleuler la composante tangenticlle et la composante normale de Paceélération a chague instant i
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2.(d) Déduire le rayon de courbure R, de la trajectoire en fonction du temps.
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3. Mouwvement rectiligne

Une auto attend & un feu rouge. Quand le fen passe au vert, 'auto accélére uniformément pendant 68 avec une
accélération de 2 ms™2, aprés quei elle se déplace avec une vitesse uniforme. Au moment ot la voiture démarre aun

feu vert, un camion se déplacant dans la méme direction, avec une vitesse uniforme de 10 ms™!
Lout de combien de temps, et a quelle distance du feu, Pauto et le camion se rattraperont-ils 7

, la dépasse. Au
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4. Mowvement cireulaire
Un point se deplace sur un cercle de rayon R avec une accéiération angulaire @ = o constante.
4.(a) Lerire la vitesse et Paccélération du point en coordonnédes polaires {i,, @} en posant u(i =0} =0.
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4.(b) Déduire la norme du vecteur aceélération, ainsi que sa direction par rapport au vecteur de base iy
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4.(d) Ecrire I'abscisse curviligne s(f) sur le cercle, en(p(})snut g{t =0) = 0.
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4.(e) Calculer Ie temps employé par le point pour faire un tour du cercle. (AN, - o= ws72)
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5. Trajectoire d'un mobile
Un mobile se déplace A une vitesse de norme constante |[7]] = 3 ms™. La direction de la vitesse fait un angle
O(t) = St rad (f est le temps) avec Vaxe Ox positif. Si 2 =y = 0 guand £ = 0, trouver I'équation de la trajectoire
du mobile. o -
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