| UNIVERSITE BADJI MOKHTAR ANNABA 20 janvier 2016
Faculté des sciences
Département de MI
Durée : 1h30 :
Examen de mécanique

Exercice 1 (7 points) :

Dans le repére (O,X,Y,IZ) de base orthonormée \i Jok ) , on donne les cordonnées des points
suivants : A(2,2,-1), B(-3,4,2) L0532 D1, 23)
A,B,C sont les sommets d’un triangle et D un point quelconque

— — — =5 — :) B
1- Trouver les vecteurs : /1 =4C+BD o V, =AD-CD
2- Calculer I’angle a
3- Calculer la projection du vecteur 72 sur le vecteur /1 C
4- Calculer la surface du triangle (ABCO) : A

Ny

5-Soit % un vecteur unitaire du vecteur 4C ;
on définit le double produit vectoriel comme suit :

un(ABAu) = AB (u.1)~ (AB.1).0
Soit : Zt’;”/\(z‘fB/\:t) 5:439.(2.;) E:(A}B.Z).Z

Que représentent-ils ces 3 vecteurs ? Faites un schéma.

Exercice 2 : (7 points)
On donne les coordonnées cartésiennes d’un mobile M dans le plan XOY :

x=2t . y=¢i
1- Déterminer I’équation de la trajectoire du point M, quelle est I’allure de cette courbe }
2- Trouver le vecteur vitesse et le vecteur accélération et déterminer leurs modules.
3- Donner en fonction du temps les composantes tangentielle et normale de 1’accélération.
4- Déterminer le rayon de courbure de la trajectoire en fonction du temps.

Exercice 3 : (6 points)
Le mouvement d’un point M dans le plan R(O,X,Y) est donné dans le systéme des coordonnées

!
polaires par les équations : 7 = roeﬁ et &= % , Toet b sont des constantes positives.

1- Donner I'équation de la trajectoire
e v
2- Ecrire le vecteur position OAf dans 1a base (4rs%,)
3- Calculer les vecteurs vitesse et accélération ainsi que leurs modules
4-Déterminer les accélérations tangentielle et normale ainsi que le rayon de courbure de la
trajectoire en fonction du temps.

Bonne Réussite
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