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Solution de contrôle TD de Physique 01 

Exercice 01 :  

𝑑𝑖𝑣൫𝑉ሬ⃗ ൯ = ∇ሬሬ⃗ . 𝑉ሬ⃗ =
𝜕𝑉௫

𝜕𝑥
+

𝜕𝑉௬

𝜕𝑦
+

𝜕𝑉௭

𝜕𝑧
 

𝜕𝑉௫

𝜕𝑥
=

𝜕(𝑥)

𝜕𝑥
= 1 

𝜕𝑉௬

𝜕𝑦
=

𝜕(2𝑦)

𝜕𝑦
= 2 

𝜕𝑉௭

𝜕𝑧
=

𝜕(−𝑧)

𝜕𝑧
= −1 

𝑑𝑖𝑣൫𝑉ሬ⃗ ൯ = 1 + 2 − 1 = 2 

2/  

𝑥 = 𝑉଴𝑡ଶ−→  [𝑥] = [𝑉଴][𝑡]ଶ −→ 𝐿 ≠
௅

்
𝑇ଶ = 𝐿𝑇  Non homogène  

𝑥 = 𝑉଴𝑡 +
ଵ

ଶ
𝑎𝑡ଶ−→  [𝑥] = [𝑉଴𝑡] = ቂ

ଵ

ଶ
𝑎𝑡ଶቃ=L       Homogène car : 

[𝑥] = 𝐿 

[𝑉଴𝑡] = 𝐿 

൤
1

2
𝑎𝑡ଶ൨ = 𝐿𝑇ିଶ𝑇ଶ = 𝐿 

𝑥 = 𝑉଴𝑡 + 2𝑎𝑡ଶ−→  [𝑥] = [𝑉଴𝑡] = [2𝑎𝑡ଶ]=L      Homogène car : 

On a [2𝑎𝑡ଶ] = 𝐿𝑇ିଶ𝑇ଶ = L car la constante n’a pas de dimension. 

 

Exercice 02 :  

1/ [𝛾] =
[௫]

[௧]
=

௅

்
= 𝐿𝑇ିଵ 

[𝛽] =
[𝑦]

[−2][𝑡ଶ]
=

𝐿

𝑇ଶ
= 𝐿𝑇ିଶ 

2/ 𝑂𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑡) = 𝑥𝚤 + 𝑦𝚥 = 𝛾𝑡𝚤 − 2𝛽𝑡ଶ𝚥 

3/ Equation de la trajectoire  

On a : 𝑡 =
௫

ఊ
, et en remplaçant t dans l’expression de y(t), on obtient : 
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𝑦 =
ିଶఉ

ఊ
𝑥ଶ  

La nature de la trajectoire est parabolique. 

4/ Vitesse 𝑣⃗(𝑡) 

𝑣⃗(𝑡) = 𝑣௫𝚤 + 𝑣௬𝚥 

Avec :  

𝑣௫ =
ௗ௫(௧)

ௗ௧
= 𝛾  

𝑣௬ =
ௗ௬(௧)

ௗ௧
= −4𝛽𝑡  

𝑣⃗(𝑡) = 𝛾𝚤 − 4𝛽𝑡𝚥  

‖𝑣⃗(𝑡)‖ = ඥ𝛾ଶ + 16𝛽ଶ𝑡ଶ 

5/ Accélération  

𝑎⃗(𝑡) = 𝑎௫𝚤 + 𝑎௬𝚥 

Avec :  

𝑎௫ =
ௗ௩ೣ(௧)

ௗ௧
= 0  

𝑎௬ =
ௗ௩೤(௧)

ௗ௧
= −4𝛽  

𝑎⃗(𝑡) = −4𝛽𝚥 

‖𝑎⃗(𝑡)‖ = ඥ16𝛽ଶ = 4𝛽 

6/ Accélération tangentielle 

𝑎் =
𝑑‖𝑣⃗(𝑡)‖

𝑑𝑡
=

16𝛽ଶ𝑡

ඥ𝛾ଶ + 16𝛽ଶ𝑡ଶ
 

Accélération normale 

𝑎ே = ට𝑎ଶ − 𝑎்
ଶ  

𝑎ே = ඨ16𝛽ଶ − ቆ
16𝛽ଶ𝑡

ඥ𝛾ଶ + 16𝛽ଶ𝑡ଶ
ቇ

ଶ

= ඨ
16𝛽ଶ𝛾ଶ

(𝛾ଶ + 16𝛽ଶ𝑡ଶ)
=

4𝛽𝛾

ඥ𝛾ଶ + 16𝛽ଶ𝑡ଶ
=

4𝛽𝛾

𝑣
 

7/ Rayon de courbure 

 𝑅௖ =
௩మ

௔ಿ
=

௩మ

రഁ

ೡ

=
௩య

ସఉఊ
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