
Synthèse 
APPLICATION DES 

BASES DE LA DYNAMIQUE

Tle S

4e PARTIE: Mouvements 
circulaires uniformes 



RAPPELS

𝒂𝑻

𝒂𝑵

• Base de Frenet 

• V=R𝝎

• 𝒂 = 𝒂𝑻 + 𝒂𝑵

• 𝒂𝟐 = 𝒂𝑻
𝟐 + 𝒂𝑵

𝟐 𝒂



1er cas: Pendule en MCU dans un plan
• Tension du fil 

• Système {pendule} /RTSG/BFA: 𝑇 𝑒𝑡 𝑃

• TCI: 𝑇 + 𝑃 = 𝑚 Ԧ𝑎

• MCU donc 𝑎𝑇 = 0

• Suivant la normale: 𝑇 − 𝑃𝑐𝑜𝑠𝛼 = 𝑚𝑎𝑁

• 𝑻 = 𝒎𝒈𝒄𝒐𝒔𝜶 +
𝒎𝑽𝟐

𝒍

• Valeur minimale de la vitesse au point H

• Au point H 𝛼 = 𝜋

• −𝑚𝑔 +
𝑚𝑉

𝐻
2

𝑙
= 𝑇𝐻

• Comme le fil reste tendu TH≥0

• −𝑚𝑔 +
𝑚𝑉

𝐻
2

𝑙
≥ 0 → 𝑽𝑯 ≥ 𝒈𝒍

𝑽𝒐

𝛼

𝑃

𝑇

H



1er cas: Pendule en MCU dans un plan
• Vitesse minimale Vo pour atteindre H avec la 

vitesse VH calculée précédemment: 

• On applique le TEC entre la position 
d’équilibre et H:

•
1

2
𝑚𝑉𝐻

2 −
1

2
𝑚𝑉𝑜2 = −2𝑚𝑔𝑙

• 𝑔𝑙 − 𝑉𝑜2 = −4𝑔𝑙

• 𝑉𝑜2 = 5𝑔𝑙

• 𝑽𝒐 = 𝟓𝒈𝒍 𝑽𝒐

𝛼

𝑃

𝑇

H



2e cas: MCU pendule conique 

• Valeur de T

• Système {pendule}/RTSG/BFA: 𝑃 𝑒𝑡 𝑇

• TCI: 𝑃 + 𝑇 = 𝑚 Ԧ𝑎

• Sur la normale: 𝑇𝑠𝑖𝑛𝛼 = 𝑚𝑎𝑁 =
𝑚𝑉2

𝑟
=

𝑚
𝑟2𝜔2

𝑟
= 𝑚𝑟𝜔2

• 𝑟 = 𝑙𝑠𝑖𝑛𝛼

• 𝑇𝑠𝑖𝑛𝛼 = 𝑚𝑙𝑠𝑖𝑛𝛼𝜔2

• 𝑻 = 𝒎𝒍𝝎𝟐

𝛼

𝑻

𝑷

r

l

Ԧ𝑎



2e cas: MCU pendule conique 

• Valeur de 𝛼

• Suivant la tangentielle: 

• 𝑇𝑐𝑜𝑠𝛼 − 𝑃 = 0 → 𝑐𝑜𝑠𝛼 =
𝑃

𝑇
=

𝑚𝑔

𝑚𝑙𝜔2 =
𝑔

𝑙𝜔2

• 𝜶 = 𝐜𝐨𝐬−𝟏(
𝒈

𝒍𝝎𝟐) 

• Vitesse minimale de rotation: 𝑐𝑜𝑠𝛼 ≤ 1

•
𝑔

𝑙𝜔2 ≤ 1 → 𝑙𝜔2 ≥ 𝑔

• → 𝝎 ≥
𝒈

𝒍

𝛼

𝑻

𝑷

r

l

Ԧ𝑎
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