1. On recherche les équations du mouvement :
—

d
v Application du PFD : md—:j =-m.g.e,

v Par intégration : [V (t) - U(t=0)] =—g.(t - 0)e avec U (t = 0) = vo.cosa.€; + vo.sina.e.

v En intégrant une nouvelle fois, on obtient :
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[ON () - OM (¢ =0)| = ¥ (t=0).t - g.%e_;

T = vg.cosa.t
Bilan :

1 5 )
z= —E.g.t + vg.stna.t

v A partir de ces équations paramétriques du mouvement, on en déduit I’équation du mouvement z = f(z) :

On peut exprimer ¢ = et le substituer dans la seconde équation :
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ouz=--.9.—3. (1 +tan a) + x.tana
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vV Onadz= —Z.daj + —Z.da.
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X L’altitude (z = h) étant fixée, dz =0
X On veut la valeur a tel que 'abscisse = soit maximale, donc telle que dx =0

X On doit donc avoir % =0
oo

0=(%).d:c+(—1.g.(_2)'(_8ma)x2+ac ! ).da

— 2 v3.cosPa “cos2a
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Soit : x = 0
g.tana
v Reste a injecter cette valeur de x dans ’équation du mouvement, ce qui nous donne :
1 03 V2
h= ——.702. (1 + tan2a) + 2
2 g.tan“« g
. 1 v3 1
Ce qui donne tano = donc | Ty = 2. | ———
2.h.g 2.h.g
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2. Calculer la vitesse de l’obus lorsqu’il touche l’objectif. Cette question peut étre traitée indépendamment...
Le systeme étant conservatif, on peut en déduire que E,,; = E,,F, soit :
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1
E.m.vg +0= §.m.v1 +m.g.h, soit :

v = \/vg —2.9.h



