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Le mouvement de la particule est uniforme suivant l’axe horizontal car ݒ௫ ൌ  .݁ݐ݊ܽݐݏ݊݋ܿ
 
3. Détermination du vecteur position 
 

Comme ݒԦሺݐሻ ൌ
ௗைெሬሬሬሬሬሬሬԦ

ௗ௧
, pour déterminer les coordonnées du vecteur position, il faut primitiver les 

coordonnées du vecteur vitesse par rapport au temps. 
 

ሻሬሬሬሬሬሬሬሬԦݐሺݒ  ቐ

ሻݐ௫ሺݒ ൌ ଴ݒ cos ߙ

ሻݐ௬ሺݒ ൌ
௤ா

௠
ݐ ൅ ଴ݒ sin ߙ

ሻݐ௭ሺݒ ൌ 0

          On primitive : ܱܯሺݐሻሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬԦ ቐ

ሻݐሺݔ ൌ ଴ݒ t	cos ߙ ൅ ݇ସ
ሻݐሺݕ ൌ ௤ா

ଶ௠
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On détermine k4, k5 et k6 grâce aux conditions initiales : à t=0,   
la particule M est en O donc  ܱܯሺ0ሻሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬԦ ൌ  ଴ሬሬሬሬሬሬሬሬԦܯ0
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     en égalant les 2 expressions ቐ
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             Cette équation est l'équation horaire de la trajectoire 

 
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 :        ܱܯሺݐሻሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬሬԦ ቐ
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De la relation (1) on sort : ݐ	 ൌ 	 ௫

௩బ ୡ୭ୱఈ
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ଶ
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y(x) est un polynôme du 2° degré représenté par une parabole dans le plan contenant ݒ଴ሬሬሬሬԦ et ܧሬԦ. 
 
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. 

 


