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Bonne chance 

Examen de Physique I 

Exercice 01 (06 points) (Micro-Interrogation n°3) 

Dans le repère cartésien, le mouvement d'un mobile M est défini par les équations suivantes: ൜ݔ = 2cos ݐ
ݕ = sin      ݐ

1. Trouver l’équation de la trajectoire. 

2. Donner l’expression du vecteur position. 

3. Trouver les composantes du vecteur vitesse ainsi que son module. 

4. Trouver les composantes du vecteur accélération ainsi que son module. 

Exercice 02 (06 points)  

Dans le système de coordonnées sphériques (ݑ௥ ,ሬሬሬሬሬ⃗ ఏݑ  ,ሬሬሬሬሬሬ⃗ ఝሬሬሬሬሬ⃗ݑ  ), le mouvement d'un mobile M est défini par les 

éléments : r, θ et ߮ comme il est représenté sur la figure 1. 

1. Ecrire la relation entre les éléments du repère cartésien et les éléments du repère sphériques. 

2. Donner l’expression du vecteur position dans le repère cartésien puis dans le repère sphérique. 

3. Donner l'expression des vecteurs unitaires (u୰,ሬሬሬሬ⃗  u஘,ሬሬሬሬሬሬ⃗  u஦ሬሬሬሬሬ⃗ ), en fonction des vecteurs unitaires (ı,ሬ⃗  ȷ,ሬሬ⃗  kሬ⃗ ). 

4. Trouver la dérivée temporelle du vecteur unitaire ܝીሬሬሬሬ⃗ . 

Exercice 03 (08 points) 

Une particule de masse m est lancée avec une vitesse Vo  à partir du point Ao d’une trajectoire demi-circulaire 

de rayon R (Fig. 2). On néglige les forces de frottement. 

1. Donner les composantes des forces exercées sur la particule dans le système de coordonnées 

intrinsèques au point A et représenter ces forces sur le schéma.  

2. Ecrire les équations de mouvement dans le système de coordonnées intrinsèques au point A. 

3. Donner l’expression de la vitesse et de la force de contacte exercée par la piste sur la particule au point A 

en fonction de m, Vo, R, g et θ. 

4. Si V୭ = ඥ2Rg, quel est donc la vitesse et la force de contacte au point B. 

                    



Corrigé Type : Examen physique I  

Exercice 01 (06 pts.)-(Micro-Interrogation n°03) 

൜ݔ = 2cos ݐ
ݕ = sin          ݐ

1) Equation de la trajectoire : y=f(x) 

ቀ
࢞
૛ቁ

૛
+ ࢟૛ = ૚   ݑ݋ ܾ݅݁݊  ࢟ = ඥ૚ − (࢞ ૛⁄ )૛ 

2) Vecteur position : ܱܯሬሬሬሬሬሬ⃗ = ଓ⃗ݔ +  ଔ⃗ݕ

ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ࡹࡻ = ૛ܛܗ܋ ࢚ ଙ⃗ + ܖܑܛ ࢚ ଚ⃗ 

3) Composante et module de la vitesse  

ቐ
௫ܸ = ௗ௫

ௗ௧
= −૛. ܖܑܛ ࢚

௬ܸ = ௗ௬
ௗ௧

= ܛܗ܋ ࢚       
 

 ܸ = ฮሬܸ⃗ ฮ = ට ௫ܸ
ଶ + ௬ܸ

ଶ ⇒ ࢂ = ඥ૚ + ૜ ૛ܖܑܛ ࢚ 

4) Composantes et module de l’accélération  

ቐ
௫ߛ = ௗ௏ೣ

ௗ௧
= −૛. ܛܗ܋ ࢚

௬ߛ = ௗ௏೤
ௗ௧

= ܖܑܛ− ࢚
 

ߛ = ‖ߛ⃗‖ = ටߛ௫ଶ + ௬ଶߛ ⇒ ࢽ = ඥ૚ + ૜ ૛ܛܗ܋ ࢚ 

Exercice 02 (06 pts.) 

1. Relation entre (x,y,z) et (r, θ, ߮) 

൝
࢞ = ࢘ ࣂ࢔࢏࢙ ࣐࢙࢕ࢉ
࢟ = ࢘ ࣂ࢔࢏࢙ ࣐࢔࢏࢙
ࢠ = ࢘ ࢙࢕ࢉ          ࣂ

 

2. Vecteur position ⃗ݎ = ሬሬሬሬሬሬ⃗ܯܱ  

 Dans le repère cartésien : 

ሬ࢘⃗ = ࢘൫ࣂܖܑܛ ࣐ܛܗ܋ ଙ⃗ + ࣂܖܑܛ ࣐ܖܑܛ ଚ⃗ + ࣂܛܗ܋ ࢑ሬሬ⃗ ൯ 

 Dans le repère sphérique:  ሬ࢘⃗ = ࢘.࢛࢘ሬሬሬሬ⃗  

௥ݑ) .3 ,ሬሬሬሬሬ⃗ ఏ,ሬሬሬሬሬሬ⃗ݑ  ఝሬሬሬሬሬ⃗ݑ  ), en fonction de  (ଓ,ሬ⃗  ଔ,ሬሬሬ⃗  ሬ݇⃗ ). 

ቐ
௥ሬሬሬሬ⃗ݑ = ݎ⃗ ⁄ݎ                  
ఏሬሬሬሬሬ⃗ݑ  = ௥ሬሬሬሬ⃗ݑ ߠ) + ߨ 2⁄ )
ఝሬሬሬሬሬ⃗ݑ = ௥ሬሬሬሬ⃗ݑ  ∧ ఏሬሬሬሬሬ⃗ݑ        

 

⇒ ൞
࢛࢘ሬሬሬሬ⃗ = ଙ⃗ ࣐࢙࢕ࢉࣂ࢔࢏࢙ + ଚሬሬ⃗ ࣐࢔࢏࢙ࣂ࢔࢏࢙ + ࢑ሬሬ⃗ ࣂ࢙࢕ࢉ

ሬሬሬሬሬሬ⃗ࣂ࢛  = ࣂ࢙࢕ࢉ ଙ⃗ ࣐࢙࢕ࢉ + ࣂ࢙࢕ࢉ ଚሬሬ⃗ ࣐࢔࢏࢙ − ࣂ࢔࢏࢙ ࢑ሬሬ⃗
࢛࣐ሬሬሬሬሬ⃗ = ࣐࢔࢏࢙− ଙ⃗ + ଚሬሬ⃗ ࣐࢙࢕ࢉ                                      

 

 

4. Expression ݀ݑఏሬሬሬሬ⃗ ⁄ݐ݀  

ఏሬሬሬሬ⃗ݑ = (߮,ߠ)݂ ⇒ ௗ௨ഇሬሬሬሬሬ⃗
ௗ௧

= డ௨ഇሬሬሬሬሬ⃗
డఏ

ௗఏ
ௗ௧

+ డ௨ഇሬሬሬሬሬ⃗
డఝ

ௗఝ
ௗ௧

 
డ௨ഇሬሬሬሬሬ⃗
డఏ

= ௥ሬሬሬሬ⃗ݑ−          
డ௨ഇሬሬሬሬሬ⃗
డఝ

= cos ఝሬሬሬሬሬ⃗ݑ ߠ  

⇒
ሬሬሬሬ⃗ࣂ࢛ࢊ
࢚ࢊ = −

ࣂࢊ
࢚ࢊ ࢛࢘

ሬሬሬሬ⃗ + ࣂܛܗ܋
࣐ࢊ
࢚ࢊ ࢛࣐

ሬሬሬሬሬ⃗  

Exercice 03 (08 pts.) 

1) Composantes des forces et schéma 

 

ሬሬ⃗ࡼ ൫ିࡼࣂܛܗ܋ࡼ ࣂܖܑܛ ൯,              ࡺሬሬ⃗ ൫ ૙
ሬሬ⃗ࢽ                ,൯ࡺି ቀఊ೅ఊಿቁ 

2) Les équations de mouvement :  

ܨ⃗∑ = ߛ⃗ ݉ ⇒ ሬሬ⃗ࡼ  + ሬሬ⃗ࡺ = ሬሬ⃗ࢽ ࢓  

൜்ߛ = ܸ݀ ⁄ݐ݀
ேߛ = ܸଶ ܴ⁄  

⇒ ቊ
ࣂܛܗ܋ࢍ࢓− = ࢂࢊ࢓ ⁄࢚ࢊ … … . (૚)

ࣂܖܑܛࢍ࢓ − ࡺ = ²ࢂ࢓ ⁄ࡾ … . . . (૛)
 

3) Expression de VA et NA. 

.ݍܧᇱ݈ ݏèݎ݌ܽ′݀ (1),
ܸ݀
ݐ݀

=
ܸ݀
ߠ݀

ߠ݀
ݐ݀

= −݃ cosߠ 

Remplaçons : ௗఏ
ௗ௧

= ௏
ோ

 , on trouve : 

න ܸ.ܸ݀ = −ܴ݃න cos ߠ݀.ߠ
ఏ

଴

௏ಲ

௏೚
 

Après intégration, on à : 

࡭ࢂ = ඥ࢕ࢂ૛ − ૛ࣂ࢔࢏࢙ࢍࡾ 

.ݍܧᇱ݈ ݁݀ ݎ݅ݐݎܽ݌ ܣ (2), ܰ = ݊݅ݏ݃݉ ߠ − ݉
ܸ²
ܴ  

⇒ ࡭ࡺ = ૜ࣂ࢔࢏࢙ࢍ࢓ ࢓− ²࢕ࢂ
ࡾ

 

4) VB et NB au point B(ߠ = ߨ 2⁄ ): 

௢ܸ ݎݑ݋݌ = ඥ2ܴ݃  ⇒ ൝
࡮ࢂ = ૙   

࡮ࡺ = ࢍ࢓
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