h

- Systéme : une balle B de masse m.

- Référentiel terrestre supposé Galiléen D(O, X, y) (Toutes les grandeurs vectoriels seront données dans ce

référentiel).

Bilan des forces :
- Poids: P= —ng/

- Frottement de I'air (modeéle simplifié) : I_f(t) = —,O\TE;(t)

Principe fondamental de la dynamique :

mag(t)= P +F(t)

dOB(t) _ dxs(t) 5, , dys ()

— X (t —
Vecteur position de B : OB(t)= oV . On a les relations vg(t)=
Ye(t) dt dt
— v 2 = 2 —
=T 005, Ay, 0)
dt dt2 dt2
On a dongc, en appliquant le PFD :
mdsz t) __ dx(t) d2x, (t) P dxg (t) -0
dt2 dt - dt2 m dt
d?ys(t) _ _ . dys(t) |d?ys(0) o dys(t) _ _
dt2 m-e dt dt2 m dt J
En intégrant :
dxg(t) . P
=B 4 Py (t) =
e =g
M+£ys(t)+gt=c2

dt m

dt

—

y

et



—

Vg (t = O) =V, =V, COiC)’O)X+V0 sm(ao)y . de(t = O) -y, cos(ao) dyB(t = 0) -y, sin(ao)
At=0ona:<{__. (O . Soit, dt et dt )
OB( -O)-(hj X3 (t=0)=0 Yo(t=0) =h

V,coda,)=c,

En remplagant, pour t =0: )
VOS|n(a'O)+£Elh:c2
m

dx.. (t
960, £, (9= coda,)

- t m

ot dys(t) 0 o
#"'r_nys(t)'*'gtzvosm(ao)ﬁ'r_nh

Equations du mouvement de la balle en fonction du temps (voir équa diff) :

t p=Mm
xB(t)=CEE1—eTJ p
C=r,coda,)

K avec
o) = »{H ] Bt+h A=1{gr +v, sin(a,)
B=-m

On cherche Yy, en fonction de X; :

Onisole t : X;(t)=C [El_e_;jjt =7 D]n[l_XBT(t)j

On remplace dans la 2éme eq. : Yg(Xg) :ng -Br El]n(l—%j +h= y;(X) ngB - BT[In(C - XB)—In(C)]+ h
A
Kl :E
yB(XB) = leB + K2|n(C - XB)+ K3 avec Kz =-1B
K; =h+1BIn(C)
A quelle abscisse la balle touche le sol ?
K4 :&
Kl
Xg, +K4In(C—XBf): Ky avec K
K =-3
1
1 _C+Ks
Xg, =K, W(Ke)+C| avec [Ks :_K_e .
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