Mécanique

A. Rappels de Cours

1. Relations utiles et  indispensables

Espace parcouru (e), Vitesse (v), Accélération(a).
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2. Cas d'un mouvement rectiligne uniforme

3. Cas d'un mouvement rectiligne uniformément accéléré

4. Exercices

1) On lâche une petit objet d'un point situé à 50 m au-dessus du sol. Quelle est sa durée de chute et avec quelle vitesse arrive-t-il au sol si l'action de l'air est négligeable? Comment sont modifiés ces résultats si l'air agit sur ce solide de façon non négligeable?

2) On lance un objet vers le haut avec une vitesse initiale de 10 m.s-1. Quelle est la hauteur maximale atteinte par cet objet si l'action de l'air est négligeable.

Au bout de combien de temps repassera-t-il devant son point de départ.

3) On laisse glisser (sans frottements) un mobile sur un rail à coussin d'air faisant un angle de 20° avec l'horizontale. Calculer sa vitesse et l'espace parcouru après 1 seconde 

4) Un canon est placé de manière à faire un angle de 45° avec l'horizontale. Il lance un obus, avec une vitesse initiale de 900 km.h-1. Quelle est la distance entre le point de chute de l'obus et le canon.
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B. Buts de cette manipulation

Acquérir une trajectoire pour un mobile autoporté.

Repérer les positions xi et zi pour différents instants ti

En déduire les vitesses vx et vz à ces différents instants. 

En déduire les accélérations ax et az.

Le travail sera fait en utilisant un tableur, puis graphiquement.

C. Acquisition des données

Les acquisitions seront réalisées sur une table utilisant un mobile auto porteur. La table, initialement horizontale, a été inclinée. On appelle , langle que fait cette table avec l'horizontale.

Un lanceur est utilisé pour lancer le mobile, on appellera , cet angle de lancement.

Cet angle sera repéré sur l'enregistrement.

La marque correspond aux différentes positions du centre d’inertie G à différents instants.

Les axes x et z seront tracés avec le plus grand soin et les positions des points seront repérées avec une grande précision.

Utilisation de l'outil informatique

1. Saisie

Colonne A : les temps (en seconde)

Colonne B : les positions de x

Colonne C : les positions de z

2. Calculs

Les vitesses vx et vz en chaque point (colonnes D et E) Que remarquez-vous pour la vitesse vx.

Les accélérations ax et az en chaque point. (colonnes F et G). En principe ax est proche de zéro, justifiez cette affirmation. Si ce n’est pas le cas, trouvez une explication.

3. Calculs nécessaires

On appelle ( l’angle d’inclinaison de la table, V0 la vitesse initiale du mobile et ( l'angle de tir avec l’horizontale.

Exprimer :

· la position x en fonction du temps,

· la vitesse vz en fonction du temps,

· la position z en fonction du temps,

· la position x en fonction de z.

4. Tracés

Réalisez les modélisations de :

· la position x en fonction du temps,

· la vitesse vz en fonction du temps,

· la position z en fonction du temps,

· la position x en fonction de z.

Corrélez les résultats obtenus.

En déduire l'angle ( d'inclinaison de la table et le comparer à sa valeur calculée à partir de la hauteur des cales. Conclure.

En déduire l'angle de tir  et le comparer à sa valeur mesurée

Tracez (Points expérimentaux et modèles)

· la position x en fonction du temps,

· la vitesse vz en fonction du temps,

· la position z en fonction du temps,

· la position x en fonction de z.

5. Vecteur vitesse

On utilisera le graphe z(t).

Déterminer le vecteur vitesse pour deux points de votre choix.
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Le vecteur vitesse à l’instant t3 se déduit du vecteur déplacement 

par la relation 

 avec 
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