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TD MECANIQUE N°1 

CINEMATIQUE DU POINT 

 
 
-I- 

MOUVEMENT UNIFORMEMENT ACCELERE 

 
Un projectile (considéré comme un point matériel) est lancé 
d'un point O pris comme origine d'un repère. Sa vitesse initiale 
fait un angle a avec l'horizontale; il est soumis à l'accélération 
de la pesanteur . 
 

 

 
1) Ecrire le vecteur position du projectile. 
 
2) A quel instant la vitesse retrouve-t-elle sa valeur initiale v0? (on pourra utiliser la relation 
liant la différence du carré des vitesses à la différence des trajectoires, ou bien directement 

l'expression de ) 
 

3) Exprimer alors  
 

-II-  
POINTE TRACEUSE D'UN ENREGISTREUR XY 

La position de la pointe traceuse P d'un enregistreur xy est définie à chaque instant t, dans les 
axes (Ox, Oy) du papier graphique, par: 
  
 x(t) = A sin wt 
 y(t) = A cos 2wt w étant constante 
 
1) Montrer que la trajectoire C	(P) est un arc de parabole. 
2) Exprimer les composantes de  et . Calculer le vecteur vitesse et son module au 
sommet de la trajectoire. 
3) En quels points de C a-t-on  =  ? En ces points, exprimer , position de ce 
vecteur par rapport à la trajectoire? 

 4) Exprimer  au sommet de C. En déduire le rayon de courbure en ce point.
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-III- 
TRAJECTOIRES ET REFERENTIELS 

Dans un plan rapporté aux axes orthogonaux Ox et Oy, deux mobiles ponctuels P1 et P2 se 
déplacent avec des vitesses constantes: 
 
 ;     v1 et v2 > 0. 
 
A l'instant t = 0, les coordonnées de P1 sont (0,a) avec a > 0, alors que P2 est à l'origine (0,0). 
 
1) Quelles sont les trajectoires de P1 et P2 dans le repère lié au laboratoire ? 
 
2) Exprimer les vecteurs positions de chaque mobile à l'instant t. En déduire la distance P1P2 à 
l'instant t. 
 

3) Calculer les vecteurs vitesses , ainsi que les vecteurs accélérations 

, où R1 et R2 sont les repères (P1, , ) et (P2, , ) liés à P1 et P2. 
 
4) Déterminer l'équation de la trajectoire (C	(P2))R1 du point P2 dans le repère R1. 
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