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2. Résolution analytique 
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On détermine k1, k2 et k3 grâce aux conditions initiales : à t=0, v 0

vx (0)  v0 cos
vy (0)  v0 sin

vz(0)  0
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On intègre une deuxième fois : 

x(t)  v0t cos  k4

y(t)  
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gt 2  v0t sin  k5

z(t)  k6
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On détermine k4, k5 et k6 grâce aux conditions initiales : à t=0, OG
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    On a obtenu l’équation horaire paramétrique de la trajectoire. 

 
Conclusion sur le mouvement de G : 
Le mouvement de G est plan (z(t)=0 pour tout t) 
Le mouvement de G est uniformément accéléré ( aG  g). 
Le mouvement de G est uniforme suivant l’axe horizontal  (vx=cte). 
Le mouvement de G est uniformément varié suivant l’axe vertical  (ay=cte). 
 

3. Équation de la trajectoire 
 
On utilise les équations paramétriques : 

x(t)  v0t cos
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y(x) est un polynôme du 2° degré représenté par une parabole dans le plan vertical contenant v0 . 
La trajectoire de la bille dépend de la valeur et de l’inclinaison de la vitesse initiale. 
 
Points particuliers : 

 le sommet de la parabole correspond à vy=0  
 la portée maximale correspond à y=0 ce qui correspond à α=45°  
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2. Résolution analytique 
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On détermine k1, k2 et k3 grâce aux conditions initiales : à t=0, v 0

vx (0)  v0 cos
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On intègre une deuxième fois : 
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    On a obtenu l’équation horaire paramétrique de la trajectoire. 

 
Conclusion sur le mouvement 
Le mouvement de G est plan (z(t)=0 pour tout t) 
Le mouvement de G est uniformément accéléré ( ga  ). 

Le mouvement de G est uniforme suivant l’axe horizontal  (vx=cte). 
Le mouvement de G est uniformément varié suivant l’axe vertical  (ay=cte). 
 

3. Équation de la trajectoire 
 
On utilise les équations paramétriques : 

x(t)  v0t cos
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y(x) est un polynôme du 2° degré représenté par une parabole dans le plan vertical contenant v0 . 
La trajectoire de la particule dépend de la valeur et de l’inclinaison de la vitesse initiale mais aussi 
de la masse et de la charge de la particule. 
 
Points particuliers :  -le sommet de la parabole correspond à vy=0  
   -la portée maximale correspond à y=0 ce qui correspond à α=45°  


