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Le mouvement de la particule est uniforme suivant l’axe horizontal car . 
 
3. Détermination du vecteur position 
 

Comme , pour déterminer les coordonnées du vecteur position, il faut primitiver les 

coordonnées du vecteur vitesse par rapport au temps. 
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Le mouvement de la particule est plan (z(t)=0 pour tout t). 
 
4. Détermination de l’équation de la trajectoire 
 
Le mouvement étant plan, l’équation de la trajectoire est la relation donnant y en fonction de x   (y=f(x)). 

On utilise les équations horaires :        

0 t	cos 					 1

2
2

0 t	sin 					 2

0

 

De la relation (1) on sort : 	 	       et on injecte t dans la relation (2) ce qui donne 

	sin     soit         	 	 	 tan  

 
y(x) est un polynôme du 2° degré représenté par une parabole dans le plan contenant  et . 
 
La trajectoire du point M dépend de la valeur et de l’inclinaison de la vitesse initiale. 
 
Avec un champ électrique vertical vers le haut : 

 si q>0, la particule rejoint la plaque négative avec une trajectoire parabolique. 
 si q<0, la particule rejoint la plaque positive avec une trajectoire parabolique. 

 


