EXERCICES : ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES — CHAPITRE 4

ANALYSER ET MODELISER LA CINEMATIQUE DES SYSTEMES
CORRECTION DES EXERCICES DU CHAPITRE 4 : MOUVEMENTS DE TRANSLATION

Exercice 1

a) Phase 1, accélération : 0 <t <t ;a;,=1m/s?; v,=0;v=a;t + v, =t;
xo=0;[x=05];at=t:v=25m/s;t; = 25s;x, = 312,5m.

b) Phase 2, décélération : t, <t <t,;a,=-2m/s*;at=t=25s:x=x;, =3125m.
v=-2t+vy;at=250=25:0=25+50=75et[v=-2t+75]

X =—t2+ vyt +xp;at =25, x=312,5m, donne x,=312,5 + 252 - 75 x 25 =- 937.5.

Et|x=-t2+75t-9375];at=t,: v=0=-2t, +75 d'oti t, =75/2 = 37,5 s et
x, =-37,5% +75 x 37,5 - 937,5 = 468,75 m.

c) Résolution graphique : 24 (M/s?)
Le changement de la vitesse est égal a I'aire correspon- !
dante sous le graphe des accélérations :

airel =a,-t;=1xt,=25m/s, donne t; = 25 s;

aire 2 = a,-(t, - t;) = -2(t, - 25) = =25 m/s ce qui
donne t,= 37,5 s.

Le changement de valeur du déplacement est égal a
I'aire correspondante sous le graphe des vitesses :

aire 3 = % - 25¢, =4 x 252 = x, - 0, donne x,= 312,5 m.

aire 1

2
aire 4 = 1. 25(t, - 1)) = 12.5(37,5 - 25) = x, - x,,
ce qui donne x, = x; + 156,5 = 468,75 m. Fig. 9. Résolution graphique.
Exercice 2 :
Résolution :

Phase 1 : accélération a, ;
conditions initiales : x,(1) = 0 et vy(1) =

2
Forme générale : v, =a;t et x = alzt—r la(cm25 B!
pourt=2:v,=10cms?'=a;x2=a,=5 E%ﬁ
a, =5 cm.s? v, =5t X, =25t S 270 ol
2 DA
Remarque : pourt =2 ; x; = 2,5x 2% =10 cm. a3=-14
Phase 2 : translation uniforme & la vitesse A viems™)
v, = 10 cms? 5 x, = 10 ¢ + x,(0) ‘ B0 2
at=2;:x=10=10x2 + x,(0) = x,(0) = - 10 Ei, N
61/ N\E
a,=0 v,=10cms?  x,=10¢t-10 ? : : C
Remarque : pourt =2+ 8=10; 0 2 10125 ()
x, =10 %10 - 10 = 90 cm. x(em)
Phase 3 : mouvement décéléré, la vitesse passe “
de 10 cm.s?a 0 sur 12,5 cm. o =10 0 i
= \
vf=v§ + 2a; (x5 — x,) u§f= 0 |
0 =10% + 2a, (12,5) et [a; = — 4 cm.s? X3 — X, = 12,5| 50 |
Uy= agt + vp(3) = — 4 £ + vy(3) a0l |
Pourt = 10 ;v =10 = =4 x 10 + vy(3) et v,3) = 50 |10 [+ RN
X3 =—2t2+ 50t + x,(3) 0 2 10 125 (s)

Pour t = 10 ; x = 90 = — 2 x 10% + 50 x 10 + x,(3)
%(3) = - 210

|ai= -4 cm.s? v;=—4t+50 x3=-2t2+ 50t -210 | t=12,5slorsque v = 0.

Fig. 11. Graphes.
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