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Dans certaines parties les vecteurs sont indiqués en caractères gras . 
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III-On étudie l'indication donnée par un pèse personne lorsqu'un homme M de masse m = 80 kg se tient sur ce pèse
personne , dans un ascenseur en translation rectiligne entre deux étages .

1- L'indication du pèse personne par rapport à celle obtenue au repos :
   a- est la même quel que soit le mouvement             b- est toujours différente lorsque l'ascenseur est en mouvement
   c- dépend de la nature de la translation                    d- est toujours supérieure

2-   Lorsque l'ascenseur étant dans une phase de décélération constante avec une norme de l'accélération  égale à

∣γ∣=3m.s−2   la masse indiquée par le pèse personne est de :
     a-     56 kg                                                          b- 80 kg 
     c-     104 kg                                                        d- 62 kg
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V - 

1-
Les forces d'inertie d'entraînement f⃗ ie et de Coriolis f⃗ ic  s'exerçant sur M dans R' 

  a-   f⃗ ie=−mw² x u⃗x                          b- f⃗ ie=mw² x u⃗ x

  c-   f⃗ ic=mw ẋ u⃗ y                              d-   f⃗ ic=−2mw ẋ u⃗y

On suppose par la suite que w<√ km
2-

3-

VI- Cerceau en rotation 
Un point matériel M de masse m se déplace sans frottement sur une circonférence de centre C et de rayon 
a, contenue dans un plan vertical. Par rapport au référentiel terrestre noté  RT , supposé galiléen, ce cercle 
tourne à la vitesse angulaire ω  constante autour de l'axe vertical (Oz) tangent à la circonférence.
La position du point M, dans le référentiel ( R′ ) = ( C , x' , y' , z ) lié au cercle est repérée par l’angle θ 
que fait ⃗CM  avec la verticale descendante.
On associe au point M le repère cylindrique (e⃗r , e⃗θ , e⃗ x ') et on appelle e⃗ x ' et e⃗ y ' les vecteurs unitaires
des axes ( Cx') et ( Cy') .
L'étude des éléments cinématiques et dynamiques relatifs au point M est faite dans le référentiel ( R') . 



1- La force d'inertie d'entraînement subie par le point M dans ( R') s'écrit :

     a-   F⃗ ie=−mω ²a (1+sin (θ)) e⃗ y '              b- F⃗ ie=m(
d θ

dt
) ²a (1+sin (θ)) e⃗ y '

     c-    F⃗ ie=mω ²a sin (θ)e⃗ y '                        d- F⃗ ie=mω ²a (1+sin(θ)) e⃗ y'

2- L'équation du mouvement de M s'écrit :

     a- 
d² θ
dt²

−ω ² (1+sin (θ))cos(θ)+
g
a

sin(θ)=0  b- 
d² θ
dt²

+ω ² (1+sin (θ))cos (θ)+
g
a

sin (θ)=0

     c- 
d² θ
dt²

−ω ²(1+sin (θ))sin(θ)+
g
a

cos (θ)=0 d- 
d² θ
dt²

−(
d θ

dt
) ²(1+sin(θ))cos (θ)+

g
a

sin(θ)=0

3- La réaction du cercle sur le point M s'écrit :
      a- R⃗=−m g e⃗z '                          

      b- R⃗=−2mωa
d θ

dt
sin(θ) e⃗ x'−[ma (

d θ

dt
) ²+mω ²a (1+sin(θ))sin(θ)+mg cos (θ)] e⃗r  

      c- R⃗=−2mωa
d θ

dt
cos (θ) e⃗x '−[ma(

d θ

dt
) ²+mω ²a (1+sin (θ))sin(θ)+mg cos(θ)] e⃗r

      d- R⃗=−2mωa
d θ

dt
cos (θ) e⃗x '−[mω ²a (1+sin (θ))sin(θ)+mg cos(θ)] e⃗r

4- L'énergie potentielle du point M s'écrit :

   a- E p=
−mω ² a²

2
(1+sin(θ)) ²+mga cos(θ)+K    b- E p=

−mω ² a²
2

(sin (θ)) ²−mga cos(θ)+K

   c- E p=−2mωa²
d θ

dt
+mga cos (θ)+K                d- E p=

−mω ² a²
2

(1+sin(θ)) ²−mga cos (θ)+K

Où K est une constante .
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Le pendule de Foucault du Panthéon de Paris a une longueur de 67m et une masse de 28 kg. Évaluer l'ordre de 
grandeur de la période T0 des oscillations ( dans le plan d'oscillations ) , en choisissant des valeurs appropriées de g 
et λ. On tolérera un écart relatif de 50% à la valeur exacte. 
 A)  T 0≈1,6 s             B)  T 0≈16 s                C)  T 0≈2min          D)  T 0≈1h
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IX - 

Un pavé de masse m est abandonné sans vitesse initiale au point O . On néglige les frottements fluides .

α

x
2

A

x
1

y
1

O y
2



On appelle f s et f d les coefficients de frottements solide statique et dynamique entre le sol et le pavé 
( identiques pour les parties inclinée et horizontale ) .
On note R⃗1=T 1 u⃗x1+N 1 u⃗y1 la réaction de la partie inclinée sur le palet et R⃗2=T 2 u⃗x2+N 2 u⃗ y2 la réaction de
la partie horizontale  sur le palet . 
La longueur OA de la partie inclinée est noté L1 .

1- Pour que le palet se mette en mouvement il faut que :
 A-  α<α0=arctan ( f s)                     B-  α>α0=arctan ( f d)     
 C- α>α0=arctan ( f s)                     D-    α<α0=arctan ( f d )

2- On suppose la condition de la question 1 vérifiée . On a alors :
A-  T 1= f dmg cos(α)                 B- T 1=− f smg cos(α)

C-  T 1=− f dmg sin (α)               D- T 1=− f dmg cos(α)

3- La vitesse à l'extrémité de la partie inclinée vaut v⃗1=v1 u⃗ x1 avec :

A- v1=√2 L1g (sin α− f d cos (α))                B- v1=√2 L1g (sinα+ f d cos(α))

C-  v1=√2 L1g (cosα− f d sin(α))               D- v1=√ L1 g
2

(sinα− f d cos(α))

4- On suppose qu'il y a continuité de la norme de la vitesse du pavé au point A  lorsque le palet atteint la partie 
horizontale . La distance L2 parcourue par le palet sur la partie horizontale, depuis le point A vaut :

A-   L2=
v1 ²

2 f d g
                        B- L2= f d g v1     C-   L2=

v1 ²

f d g
  D-  L2=

v1 ²

2 f s g
  

X- Un disque D homogène, de rayon R , de masse mD ,de moment d'inertie J par rapport à ( Gy ), tourne autour de 
cet axe sans frottement . Une masse M de masse m liée à D est située sur la périphérie de D et un point P de masse 
m' est accroché à un fil inextensible et sans masse  enroulé sur D .
La poulie  est soumise à un couple de frottement fluide dont la norme est proportionnelle à la vitesse de rotation du 
disque , on appelle h  ( h > 0 )  le coefficient de proportionnalité . Le système est étudié dans le référentiel du 
laboratoire supposé galiléen . Le point est repéré par sa coordonnées verticale z .

1- Le moment cinétique par rapport à l'axe ( Δ ) = ( Gy ) du système global s'écrit :

   a- σΔ=[J mD+(m+m' )R² ]
d θ

dt
                    b-  σΔ=[(m+m' )R² ]

d θ

dt

   c-  σΔ=[J+(m+m' )R² ]
d θ

dt
                   d-   σΔ=[J+(m+m' )R² ]

dz
dt

M

   m'

z

θ
G

P

y



2- On note T⃗=T u⃗ z la tension exercée par le fil sur le point P :

    a- T=mg                                                          b- T=m' g

    c- T=m' g+m' R
d²θ
dt²

                               d- T=m' g−m' R
d² θ
dt²

3- La puissance du couple de frottement fluide exercé sur la poulie  vaut :

    a- P fl=−h
d θ

dt
dz
dt

                                         b- P fl=−h (
d θ

dt
) ²

    c- P fl=h(
d θ

dt
) ²                                             d-  P fl=−h

d² θ
dt²

4- L'énergie cinétique du système global vaut :

    a- E c=
1
2
J mD(

d θ

dt
) ²+

1
2
mR² (

d θ

dt
) ²+

1
2
m' (

dz
dt

) ²     b- E c=
1
2
[ J+(m+m ')R² ](

d θ

dt
) ²

    c-  E c=
1
2
(mD+m+m ' )R² (

d θ

dt
) ²                                   d- E c=

1
2
[
J
R²

+(m+m' )](
d θ

dt
) ²

5- L'angle θ vérifie l'équation :

    a- [ J+(m+m' )R² ]
d² θ
dt²

=−h
d θ

dt
+R(m'−m sin(θ))g

    b-  [
J
R²

+(m+m' )]
d² θ
dt²

=−h
d θ

dt
+R(m'−m sin(θ))g

    c-   [ J+(m+m' )R² ]
d² θ
dt²

=−h
d θ

dt
+R(m '+m sin(θ))g

    d-    [ J+(m+m' )R² ]
d² θ
dt²

=−h
d θ

dt
+(m '−msin(θ)) g

   


