Correction du controle n°5 — 2018

Exercice 1 :  Mouvement dans un champ de pesanteur

Phase 1:
a. C'estun référentiel dans lequel le principe de l'inertie est vérifié.

b. Les caractéristiques du poids du motard sont :
- direction : verticale
- sens:vers le bas
- intensité : P=mg=280 x 10 = 2,8 x 10° N
- point d’application : centre de gravité du systéme {motard+mot¢

L'auteur de la force « poids» est la Terre.

c. Surle trajet OAle systéme accélere. Ainsi, d’aprés la deuxiéme loi de Newton, les forces qui s’exercent sur lui ne se
compensent pas : il n'est pas pseudo-isolé.

d. Calcul de I'accélération moyenne du systeme sur la portion OA ;
_Av _v,-Vv, _30-0

a=—= =50m(32
At t,-t, 60-0

e. Le mouvement sur le tremplin est donc rectiligne et uniforme (vitesse constante), donc d’apres la premiére loi de
Newton, le systeme est soumis a des forces qui se compensent : il est pseudo-isolé.

f.  Sur le tremplin, les forces qui s’exercent sur le systeme {motard+mot sont :
son poids

la réaction normale du support

la force de propulsion de la moto

les forces de frottement

Phase 2 :

a. Lagrandeur g se nomme « champ de pesanteurou « accélération du champ de pesanteur

— (VA E:osﬂj

b. Le vecteur vitesse du systeme en Best: Vg .
v, $ing

— dp
c. Daprés la deuxieme loi de Newton : 2F_ , = d_:)

—

F.. = Ma car la masse du systéme est constante.
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d. En intégrant le vecteur précédent on arrivea: V
— gt +cstée

o - — - cste — (v, [tosp
Or a l'origine du temps, V=Vg donc: V =V )
-gx0+cste v, $ing

cste=v, [tosf

D’ou : .
csté=v, [$ing
- v, [tos
Etdonc: Vv A 'B_
-gxt+v, $ing

En intégrant a nouveau on arrive au vecteur position du systeme :
v, [osB xt +cste

cG —%th +v, [$in B xt +cste

Or, a I'origine du temps le systeme est confondu avec le point B (O; h) donc :

. v, [Cosp xt
cG —%th +v, BinBxt+h

Les équations horaires de la vitesse sont :
v, =V, [tosp
{vy =—-gxt+v, $ing
Les équations horaires du mouvement sont :
X(t) = v, [toss xt
y(t) = —%th +v, [BinBxt+h

e. Lafonction v(t) est représentée par la courbe 3.
La fonction x(t) est représentée par la courbe 1.

g. Lorsque le systéme arrive au sommet Sde sa trajectoire, on a vy, = 0. Donc :
0=-gxtg +v, 8inS
_v,&ing
9

& tS

Ainsi, I'altitude du point Sest :

. 2 .

y(ts):—gx v, 8ing +vAl];in,8><VABm'8+h
2 9 9

v, Eq;inz,e+h

@ y(ts) = 29

Lorsque la moto retombe au sol, on a y(X) = 0. L'équation a résoudre est donc :

—%th +v, BinBxt+h=0



Exercice 2 : Vrai ou Faux ?

Cocher la case correspondant a la bonne réponse. VRAI  FAUX
Attention : une mauvaise réponse enléve des points. Donc, en cas de doute ne rien cocher !

1. Sil'accélération d'un mobile est nulle alors sa vitesse varie uniformément............cccccevvvieeieeniiieee e ) p=3
2. Un mobile qui tombe est dit en Chute lIDre...... ..o )
3. Si un mobile est pseudo-isolé, alors son vecteur quantité de mouvement est forcément nul................. ] >
4. Si un mobile tourne, alors son accélération normale ne peut pas étre Nulle..........ccccoecvveeeiivciieee e, > )
5. Si un mobile tourne, alors son accélération tangentielle doit &tre nulle.............ccccvveveeeeieiiiiccciieeee e, ] >
6. Le vecteur vitesse et le vecteur accélération ont toujours la méme direction...........ccccoecvveeeevciiieee e, ) >
7. Le vecteur quantité de mouvement et le vecteur vitesse ont toujours un sens identique....................... > )
8. Une pomme qui tombe d'un arbre a un mouvement rectiligne uniforme.............ccccccciiiiiiiiiiiieeen, ) >
9. Le référentiel placé au centre de la Terre est appelé référentiel terrestre........ccovvvvveeeeiivicicciiiieeeeeeenn, ] <
10. Un référentiel est dit galiléen si la deuxieme loi de Newton y est VETIfi€e..........cccccvveviiciieieviciiieee e, > )
11. Un mouvement orbital elliptique est nécessairement UNIfOrmMe..........ccccceveeeii i ]
12. Plus une planéte est proche du Soleil plus elle tOUIME VItE.........c.ceiviiiiies cvviiiiee e > )
13. Le point le plus proche de I'orbite lunaire autour de la Terre est nommé périhélie...............cccovereeenn. ]
14. L'écliptique est le plan contenant l'orbite de la Terre autour du Soleil ............ccooeviiiieiiiiiie e > )
15. Dans la troisiéme loi de Kepler, la constante k a comme dimension S N7 ..........ocoveeceeeereeeeeeen, ] >
16. La charge électrique d'une particule alpha VAU +€ .........c..eiieiiiiiiiii e e et ee e iaee e ) X
17. Soumis qu'a un champ électrique, un neutron a toujours un mouvement rectiligne uniforme.............. > )
18. Un proton a une masse quasiment identique a celle du NEULION...........coccuviieeiiiiiee e > )
19. La force électriqgue que subit une particule chargée est toujours opposée au champ électrique......... ] >
20. L'unité du champ Electrique €St 18 V/Mi.......c.c..ii it > )
Exercice 3 : Mouvement vertical dans un champ de pesanteur

1.  Sile systeme est pseudo-isolé, on considére que son vecteur quantité de mouvement est constant. Or avant
le tir, le canon et le boulet son immobiles. Donc le vecteur quantité de mouvement du systéme est nul.

Donc, aprés le tir on doit avoir : B (boule) +B (canor) =0 & my+MV=0
En projetant sur I'axe vertical, I'expression devient :
miv-MI[V =0
X
© V_m[v_lo 18210 e
M 18C

2. Ouicar il n'est soumis qu'a son poids.

3.1. Sachant que le boulet sort du fQt a l'origine du temps, l'altitude du boulet & cette date correspond donc a la hauteur

du fat : Z(t=0)=-50x0% +20x0+ 20=20m
3.2. On dérive la position : v(t) =-10xt+20

La vitesse initiale du boulet est : v(t=0)=-10x0+20=20m/s
3.3. On dérive la vitesse : a(t) = -10 m&?

4.  Lorsque le boulet arrive au sommet Sde sa trajectoire, sa vitesse est nulle. On a alors :
v(ts) =-10xt, +20=0
20
© tg=—=20s
10

5. Onremplace t par tsdans I'expression de l'altitude du boulet :
zg = -50x% 20° +20x 20+ 20
& z, =-20+40+20=22m



