Meécanique : mouvements et interactions

Chapitre @4 - Vecteurs et mouvements.

O vidéo 1 : Systéme ponctuel.

O vidéo 2 : Vecteur vitesse.
0. La mécanique.

La mécanique est la science qui étudie les mouvements et leurs causes. Avant toute étude

meécanique il faut répondre a deux questions :
* De quoi parle-t-on ?
* Quel objet est immobile ?

1. Position du probléme. Vidéo 1 Le systeme est
. _ modélisé par un
1.1. Le systéme : de quoi parle-t-on ? point
@
L =0

e,

-

1.2. Le référentiel : comment mesurer les distances et les durées.

Un référentiel, c’est : Y
vertical

* un repére : 3 axes et une origine,

* une horloge et une date origine des temps.
X

O hori
. . . orizontal
On choisit souvent deux axes horizontaux et un axe vertical. Le

point origine et l'origine des temps sont choisis arbitrairement : ces choix doivent simplifier

I'étude.

1.3. Trajectoire du point M.

Pour se tester QCM 1 a 3 p 157.
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1.4. Position et coordonnées du systéeme (du point M).

Yballe_sol en mm Point Temps Xballe_sol Yballe sol
o ® & & 0 F | (s) (m) (m)
I g Mo 0 0,007 0,001
-100 h"lﬂ ......... r T + . ................... Ml 0’04 0,129 _0,027
_2|:||:| e : .......... ........... -1- ................... M2 0’08 0’259 _0’091
gy e ........... ARG R AR M, 0,12 0,381 -0,164
-400 : .......... . .......... -M-E ........ I\/|4 0,16 0,504 '0,252
. T——— T Xballe_sol en mm_ M 0,2 0,627 -0,353
0 250 S00 730
2. Vecteur déplacement du systéme entre MoetMs: M M, .
L. i 'VEVE Yballe_sol en mm
Caractéristiques du vecteur déplacement MoM; | - ;
o -+ - - = - - - e =
| % :
-ip0} - - MII] ......... R 2t gt b . ...................
. . I i :
* Direction : S R e R + """"""""""
S _3|:||:| Py : .......... ........... ...................
— =~ * Sens: : e =
M, M, T PUDE IR T MG
' : ¥balle_sol en mm
SN b e e B e B e e R R b A A T, G e S T AR
lu] 230 S00 730
* Norme :
3. Vecteur vitesse moyenne du systéme entre Mo et Ms : V5, -
L ) Yballe_sol en mm
Caractéristiques du vecteur vitesse moyenne I : :
oF —-% -, - = - - - N
VOSmoy : L3
100} - Mﬂ ......... B Lt B R R
: '
_2|:||:| Erpt T I ..................... ...................
. I : +
_3|:||:| Ay | .......... RN ...................
[ i ; b ;
. e | SRR PR PR R
Vo5 moy . S Xballe_sol en mm
0 250 S00 730
MOMS
o« V =
05moy t_:,_tn

1 cm représente 1 m/s
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4. Vecteur vitesse instantanée du systeme au point M. : \7; -

~Yhalle_sol en mm
Caractéristiques du vecteur vitesse instantanée g F 8 F |
— | 3 : ; :
Vo “1og) MO  ea— e TR
N . L 5
On fait une approximation : Y2~ V23moy . ' : i :
-zp0l---- : .......... R SRR R e
o SO0 f e St .ME ........
: ¥balle_=ol en mm
RN e e Barta e e B M e IR R N i e 4 Bty e 0 BT v ST
¢ o 250 500 750
V2 1 cm représente 1 m/s
* Norme :
M2M3
V2
ts_tz

Pour s’entrainer Quiz de la vidéo 2. Pour se tester QCM 4, 5,7, 8 et 9 p 157.

5. Description d’un mouvement.
Lorsqu'on décrit un mouvement on donne :
* une indication sur la forme de la trajectoire (rectiligne, circulaire, curviligne),

* une indication sur la vitesse (uniforme, accéléré, décéléré, non-uniforme).

Pour se tester QCM 6, 10 et 11 p 157.

[Mécanique — Chapitre @4] Fiche de cours 3/4



Organisation du travail livre chapitre 9, pages 149 a 166

0|
llege p 150

[ g -
b W W0

QCM p 157

Cours Exercices

Systéme, référentiel, mouvement,

Mots : trajectoire, vitesse moyenne, vitesse instantanée,
vecteur vitesse,

Décrire le mouvement d’'un systéme par celui d’'un point et étre conscient

1. 6et7
des limites de cette modélisation. ©
Expliquer [linfluence du choix du référentiel sur la description du 3 8et9
mouvement. ' p 150

Réflexe 3
Définir le vecteur vitesse moyenne d’un point.
3. 4. 12 et 13
Distinguer le vecteur vitesse moyenne du vecteur vitesse instantanée.
16 et 17

Identifier les échelles temporelles et spatiales pertinentes de description

TP (1. 2 et
d’'un mouvement. (1) et3

Choisir un référentiel pour décrire le mouvement d’un systéme. 1. 4etb
Réflexe 1
b@ Résolu 1
Caractériser un mouvement rectiligne uniforme ou non-uniforme. TP
14 et 15
p 150
Réflexe 2
Calculer la vitesse moyenne d’un systéme.
Résolu 1
Exploiter une vidéo ou une chronophotographie d’un systéme en Reflexe 4
mouvement et représenter des vecteurs ; décrire la variation du 17, 18 et
.} vecteur vitesse. 19
Représenter les positions d'un systéeme a laide d'un langage de TP 1
@ programmation (Python).
(=R Représenter des vecteurs vitesse d’un systéme modélisé par un point lors
d’un mouvement a l'aide d’'un langage de programmation.
Utiliser des grandeurs algébriques.
e o=
X+
représenter des vecteurs 16
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