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	Mouvements et vitesses de solides


Objectifs :
· Savoir identifier différents mouvements

· Réalisation et exploitation d’enregistrements

· Déterminer et représenter le vecteur vitesse d’un point mobile à partir d’enregistrements réalisés par différents moyens.

· Etude du mouvement du centre d’inertie d’un solide dans diverses situations

I – Quelques définitions :

Associer à chacun des termes suivants une des définitions écrites ci-dessous.  

	TERMES :
①     Solide.


	③     Point matériel.



	②     Référentiel.
	⓸     Trajectoire.


DÉFINITIONS :

· Ensemble des positions occupées par un point au cours de son mouvement.

· Point particulier d’un objet le représentant pour simplifier l’étude de son mouvement.

· Système matériel indéformable.

· Solide par rapport auquel on décrit le mouvement d’un objet.

· Système d’axes lié à un référentiel.

II – Quelques définitions :
Astérix et Obélix font un concours de lancer de poissons sur un lac gelé.
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Voici la "chronophotographie" du lancer d’Obélix.
· Comment réalise-t-on une chronophotographie ?

· Tous les points du poisson ont-ils des trajectoires identiques par rapport à la surface du lac ?

· Existe-t-il un point ayant une trajectoire plus simple que les autres ?

· Quel est ce point ?

· Quelle est sa trajectoire ?

· Que peut-on dire du mouvement de ce point ?

III – Etude d’enregistrement vidéo :
Toutes les études de mouvements de ce TP s’effectuent dans le référentiel terrestre.

1- Vitesse de rotation de points d’un disque autour d’un axe fixe

A l’aide du logiciel Dynamic,  on visualise la trajectoire de 2 points d’un disque.

a) Paramétrage de dynamic

Lancer le logiciel «  DYNAMIC » puis à l’aide du menu « VIDEO » ouvrir le dossier «  vidéos » dans votre répertoire classe puis le fichier « grande roue TP» . 

Dans la fenêtre traitement vidéo cliquer sur : Initialiser >Echelle :

Cliquer avec la souris sans relâcher d’un bord à l’autre de la roue. Entrer dans la boîte de dialogue le diamètre réel de la roue : 0.8 m.

 Menu Initialiser >Nombre de points>2 points .

 Menu Initialiser > Option entrer le nombre 1

b) On étudie le mouvement de 2 points d’une roue en  rotation
 Cliquer sur un coin du papier blanc le plus proche de l’axe (point 1) puis sur  le centre de la poulie (point 2 ).

 L’image suivante s’affiche, recommencer dans le même ordre, pour les images suivantes jusqu’à l’image 50.

c) Exploitation   : 

Sachant que l’intervalle de temps entre chaque image est constant, comparer la vitesse des deux points (expliquer) et conclure.

Les trajectoires des deux points sont-elles identiques ? Expliquer.


Cliquer sur visualiser puis sélectionner point2/point1

Observation,  conclusion

2- Vitesse de translation circulaire de points d’une nacelle d’une roue

Cliquer sur initialiser puis réinitialiser

Refaire le même travail qu’au 1) mais en suivant le déplacement du point vert et du point noir de la nacelle.

Comparer la vitesse des deux points et conclure.

Les trajectoires des deux points sont-elles identiques ?
Cliquer sur visualiser puis sélectionner point2/point1

Observation,  conclusion.

3- Mouvement du centre d’inertie d’un solide

a) Mouvement d’un objet non ponctuel dans un plan vertical.
A l’aide du logiciel de votre choix, filmer à l’aide de la webcam un objet (crayon, équerre, …objet qui glisse sur une table, …) qui en rotation parcours une trajectoire parabolique.
Ensuite, à l’aide du logiciel de votre choix, visualiser la trajectoire du centre de l’objet et celle d’un sommet de ce même objet.

VIDEO « EQUERRE » SI BESOIN

Quelle est la nature de la trajectoire du centre d’inertie ?

IV - Mouvement circulaire 

L’enregistrement n°3 a été réalisé à l’aide d’un mobile autoporteur muni de deux éclateurs, lié à un axe fixe et lancé sur un plan horizontal. 
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L’enregistrement n°3bis a été réalisé à l’aide d’un mobile autoporteur muni de deux éclateurs, lié à un axe fixe et lancé sur un plan incliné.
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Intervalle de temps séparant deux marquages successifs : (t = 40 ms.
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Pour chaque enregistrement 

1. Qualifier la trajectoire de chacun des deux points du mobile autoporteur.

2. Compléter les tableaux fournis en annexes ( et (bis. 
Uniquement les lignes concernant le vitesse instantanée v.

3. Représenter les vecteurs vitesses aux positions A4 et A8 , B4 et B8, 

avec l’échelle suivante : 1,0 cm pour 0,1 m.s-1.

4. [image: image16.png]


Qualifier le mouvement de chacun des deux points du mobile.


Doc3

Doc 3bis

annexe ( 

	Position de A
	A4
	A6
	A8

	Vitesse v (m.s-1)
	
	
	

	Vitesse angulaire

(rad.s-1)
	
	
	

	v/
	
	
	

	Position de B
	B4
	B6
	B8

	Vitesse v (m.s-1)
	
	
	

	Vitesse angulaire

(rad.s-1)
	
	
	

	v/
	
	
	


annexe (bis

	Position de A
	A4
	A6
	A8

	Vitesse v (m.s-1)
	
	
	

	Vitesse angulaire

(rad.s-1)
	
	
	

	v/
	
	
	

	Position de B
	B4
	B6
	B8

	Vitesse v (m.s-1)
	
	
	

	Vitesse angulaire

(rad.s-1)
	
	
	

	v/
	
	
	



Prolongement du TP Mouvements et vitesses

Translation ou rotation ? 

Deux définitions

Dans un référentiel donné, un solide est en translation lorsqu’un segment reliant deux points quelconques du solide conserve une direction constante au cours du mouvement.

Dans un référentiel donné, un solide est en rotation autour d’un axe fixe si : 

( La trajectoire d’un point quelconque du solide n’appartenant pas à l’axe de rotation est un arc de cercle.

( Les points de l’axe de rotation sont fixes.

Deux exemples

1. Parmi les exemples du TP, lequel permet d’illustrer le mouvement d’un solide en translation et lequel permet d’illustrer le mouvement d’un solide en rotation ? 

2. Quelle remarque peut on faire concernant les vecteurs vitesses des points d’un solide an translation ? 

Vitesse angulaire 

Une définition

A la date ti, La vitesse angulaire instantanée, i, d’un point, Ai, d’un solide en rotation en rotation est donné par la relation :

i = / (ti+1- ti-1)

en radian, rad.



(  i en radian par seconde, rad.s-1.
ti+1 et ti-1 en seconde, s.
Application

1. Compléter les tableaux des annexes ( et (bis.

2. Quelle relation unie la vitesse angulaire d’un point d’un solide en rotation et la vitesse instantanée de ce point ? 

3. A une date donnée quelle remarque peut-on faire concernant les vitesses angulaires des points d’un solide en rotation ?

4. Dans le cas de l’enregistrement n°3, le solide est en mouvement de rotation uniforme.

Caractérisé ce type de mouvement, par rapport à la trajectoire, au vitesses instantanée et angulaire .

Acquisition et traitement vidéo

Capture d’une vidéo

Ouvrir le logiciel de la webcam : Vlounge

Enregistrer vos médias dans le dossier Mes documents/mes images
Avant de capturer votre vidéo, il faut effectuer les réglages suivants :

· Sur l’icône 
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 (Paramètres PC Caméra)

· Dans Image : 

· Décocher  « Contrôle automatique complet »

· Entrer la fréquence : 60 fps (60 images par seconde)

· Désactiver « Exposition auto »

· Régler : vitesse d’obturateur sur le pas 4 et le gain : maximum. OK

Pour capturer la vidéo :

· Cliquer sur l’icône 
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, la capture démarre. 

· Effectuer votre lancer

· Cliquer de nouveau sur l’icône 
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 pour arrêter la capture.

Traitement de la vidéo 

· Ouvrir le logiciel regavi (Démarrer ; Programmes ;Regressi ;Regavi ;dynamic)

· Ouvrir votre vidéo.

· Positionner le curseur pour démarrer le pointage juste après le rebond en vous aidant des icônes suivants :
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· Régler l’échelle et les axes : ordonnée dirigée vers le haut et abscisse dans le sens de votre lancer. 
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· Cliquer sur origine dans la barre de tâches 
[image: image6.png]+o

Origine.



 et cliquer sur votre balle.

· Puis effectuer le pointage en cliquant sur l’icône mesures 
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Mesres



, jusqu’au prochain rebond.

· Transférer vos données sous regressi 
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Regressi




_1284270108

_1284270110

_1284270111

_1284270112

_1284270109

_1284270106

_1284270107

_1284270104

