
Exercice 

Soit un mouvement défini par son vecteur accélération : 

�⃗� = [−
√3

3
cos (

𝑡

3
)] 𝑖 + [√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗 

Trouver le vecteur vitesse. 

Calculer le vecteur position 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗. 

Trouver la relation entre �⃗� et 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗. 

Sachant qu’à l’état initial (𝑡 = 0𝑠), le mobile se trouvait au point 𝐴(3√3, 0) (𝑚) avec le 

vecteur vitesse initiale est �⃗�0 = −3√3𝑗. 

Solution 

�⃗� = [−
√3

3
cos (

𝑡

3
)] 𝑖 + [√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗 

Vecteur vitesse �⃗⃗⃗� 

�⃗� =
𝑑�⃗�

𝑑𝑡
⟹ 𝑑�⃗� = �⃗�𝑑𝑡 

              ⟹ 𝑑𝑣𝑥𝑖 + 𝑑𝑣𝑦𝑗  = 𝑎𝑥𝑑𝑡𝑖 + 𝑎𝑦𝑑𝑡𝑗 

              ⟹ {
𝑑𝑣𝑥 = 𝑎𝑥𝑑𝑡
𝑑𝑣𝑦 = 𝑎𝑦𝑑𝑡

 

              ⟹

{
 
 

 
 
∫𝑑𝑣𝑥 = ∫[−

√3

3
cos (

𝑡

3
)] 𝑑𝑡

∫𝑑𝑣𝑦 = ∫[√3 sin (
𝑡

3
)] 𝑑𝑡

 

             ⟹ {
𝑣𝑥 = −√3 sin (

𝑡

3
) + 𝑐1

𝑣𝑦 = −3√3 cos (
𝑡

3
) + 𝑐2

 

A 𝑡 = 0𝑠 : �⃗�0 = −3√3𝑗   ⟹ {
0 = −√3sin(0) + 𝑐1

−3√3 = −3√3 cos(0) + 𝑐2
⟹ {

𝑐1 = 0
𝑐2 = 0

 

Alors: 

�⃗� = [−√3 sin (
𝑡

3
)] 𝑖 + [−3√3 cos (

𝑡

3
)] 𝑗 

Vecteur position 𝑶𝑴⃗⃗⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ . 

�⃗� =
𝑑𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗

𝑑𝑡
 ⟹ 𝑑𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ = �⃗�𝑑𝑡 

              ⟹ 𝑑𝑥𝑖 + 𝑑𝑦𝑗  = 𝑣𝑥𝑑𝑡𝑖 + 𝑣𝑦𝑑𝑡𝑗 



              ⟹ ∫𝑑𝑥 𝑖 + ∫𝑑𝑦 𝑗  = ∫ [−√3 sin (
𝑡

3
)] 𝑑𝑡 𝑖 + ∫ [−3√3 cos (

𝑡

3
)] 𝑑𝑡 𝑗 

              ⟹ 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ = 𝑥𝑖 + 𝑦𝑗  = [3√3 cos (
𝑡

3
) + 𝑐3] 𝑖 + [−9√3 sin (

𝑡

3
) + 𝑐4] 𝑗 

A 𝑡 = 0𝑠 : 𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗0 = 𝑂𝐴⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ = 3√3𝑖   ⟹ 3√3𝑖 + 0𝑗  = [3√3 cos(0) + 𝑐3]𝑖 + [−9√3 sin(0) +

𝑐4]𝑗 ⇒ {
𝑐3 = 0
𝑐4 = 0

 

Alors: 

𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ = [3√3 cos (
𝑡

3
)] 𝑖 + [−9√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗 

Relation entre �⃗⃗⃗� et 𝑶𝑴⃗⃗⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ . 

On a : 

𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ = [3√3 cos (
𝑡

3
)] 𝑖 + [−9√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗 

        = −9{[−
√3

3
cos (

𝑡

3
)] 𝑖 + [√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗} 

Comme �⃗� = [−
√3

3
cos (

𝑡

3
)] 𝑖 + [√3 sin (

𝑡

3
)] 𝑗, alors : 

𝑂𝑀⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗ = −9�⃗� ou �⃗� = −
𝑂𝑀⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗⃗
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