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EXERCICE A ‒ Mouvement de la sonde TGO autour de Mars (10 points) 
 
Q1. 

 
Q2. 
Système : sonde TGO 
Référentiel : marsocentrique supposé galiléen. 
 
D’après la 2nd loi de Newton :  
 

ΣFext
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗ = ma⃗  

 

F⃗ M/TGO = mTGOa⃗  

 

G ×
mTGO × mm

(rm + h)2 u⃗ n = mTGOa⃗  

 

a⃗ = G ×
mm

(rm + h)2 u⃗ n 

 
Q3. 

a⃗ = G ×
mm

(rm + h)2
u⃗ n 

 
Pour un mouvement circulaire, dans le repère de Frenet, le vecteur accélération est de la forme : 

a⃗ =
v2

rm + h
u⃗ N +

dv

dt
u⃗ T 

 
L’accélération étant unique, par identification : 
dv

dt
= 0 

donc la vitesse est constante : le mouvement du centre de masse de la sonde TGO est uniforme dans le 
référentiel marsocentrique. 
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Q4. 
La période de révolution est définie par : 

T =
Périmètre d’un cercle

vitesse
 

T =
2π × (rm + h)

v𝑇𝐺𝑂
 

T × v𝑇𝐺𝑂 = 2π × (rm + h) 

v𝑇𝐺𝑂 =
2π × (rm + h)

𝑇
 

 
Q5. 

𝐯𝐓𝐆𝐎 =
𝟐𝛑 × (𝐫𝐦 + 𝐡)

𝐓
 

Or, d’après l’énoncé  

vTGO = √G ×
mm

rm + h
 

D’où 

√𝐆 ×
𝐦𝐦

𝐫𝐦 + 𝐡
=

𝟐𝛑 × (𝐫𝐦 + 𝐡)

𝐓
 

(√𝐆 ×
𝐦𝐦

𝐫𝐦 + 𝐡
)

𝟐

= (
𝟐𝛑 × (𝐫𝐦 + 𝐡)

𝐓
)

𝟐

 

𝐆 ×
𝐦𝐦

𝐫𝐦 + 𝐡
=

𝟒𝛑𝟐 × (𝐫𝐦 + 𝐡)𝟐

𝐓𝟐
 

𝐆 × 𝐦𝐦 =
𝟒𝛑𝟐 × (𝐫𝐦 + 𝐡)𝟐 × (𝐫𝐦 + 𝐡)

𝐓𝟐
 

𝐆 × 𝐦𝐦 =
𝟒𝛑𝟐 × (𝐫𝐦 + 𝐡)𝟑

𝐓𝟐
 

𝟒𝛑𝟐 × (𝐫𝐦 + 𝐡)𝟑

𝐓𝟐
= 𝐆 × 𝐦𝐦 

(𝐫𝐦 + 𝐡)𝟑 =
𝐆 × 𝐦𝐦 × 𝐓𝟐

𝟒𝛑𝟐
 

𝐫𝐦 + 𝐡 = (
𝐆 × 𝐦𝐦 × 𝐓𝟐

𝟒𝛑𝟐
)

𝟏
𝟑⁄

 

Ou 

𝐫𝐦 + 𝐡 = √
𝐆 × 𝐦𝐦 × 𝐓𝟐

𝟒𝛑𝟐

𝟑

 

h = √
G × mm × T2

4π2

3

− rm 

h = √
6,67 × 10−11 × 6,4 × 1023 × (7,2 × 103)2

4π2

3

− 3,4 × 106 

h = 4,3 × 105 m 
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