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Exercice 1:

Un point matériel M est repéré dans un référentiel fixe R(O,T,T,l;) par ses coordonnées
2

cylindriques (p,(p,z) telles que: p=R , goz%, z=b. R , a et b sont des constantes

positives.

1) Quelle est la trajectoire du point matériel dans R(O, i ] k).

2) Ecrire I'expression du vecteur position OM en coordonnées cartésiennes.

d(OM))

3) Calculer le vecteur vitesse V(M /R)=———| en coordonnées cartésiennes et déduire son

R
module en fonction de a, R; et .

4) Calculer l'abscisse curviligne s(t) du point M a l'instant t sachant qu'au temps =0, s=0 et
I'exprimer en fonction de R; et ¢.

5) Ecrire I'expression du vecteur position OM en coordonnées cylindriques.

6) Calculer, en coordonnées cylindriques, I'expression de la vitesse absolue et de I'accélération
absolue.

7) Ecrire I'expression des vecteurs vitesse absolue et accélération absolu du point M dans le

repére de Serret-Frenet R(M ,f,ﬁ,B).
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Exercice 2:
Soient deux axes Ox' et Ax" en mouvement de rotation dans le plan (xOy). Ils sont repérés

—

respectivement par 6=(0x,0x') et o =(Ax AX"), avec a=at avec wétant la vitesse angulaire

constante. (Voir figure).
Y

A

0 I > X

—

ok
Un point matériel M est en mouvement sur 'axe Ax" repéré par HWH = r(variable).
On considére le mobile R'(A,i', ",k ) par rapport a R tel que HO—AH — /(constante) .
R(O,T,],E) le repére fixe et le repére R"(A,G,\ZR) un repére mobile par rapport a R et R'.
1) Que vaut Q(RYR), Q(R"R')et Q(R"R).

2) Exprimer en fonction de uet v les vecteurs i'et j'.

3) Déterminer par ses composantes dans la base (u,v, k).

a- Le vecteur vitesse relatif.

b- Le vecteur vitesse d'entrainement.

c- Le vecteur vitesse absolue.
4) Retrouver l'expression de la vitesse absolue par la méthode de dérivation directe du
vecteur position.

5) Déterminer par ses composantes dans la base (G,\?,R).

a- Le vecteur accélération relatif.

b- Le vecteur accélération d'entrainement.

c- Le vecteur accélération de Coriolis.

d- Le vecteur accélération absolue.
6) Retrouver |'expression de la vitesse absolue par la méthode de dérivation directe du
vecteur vitesse absolue.
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