	  TP PH 3 :  TRACE DE VECTEURS VITESSE  , CENTRE D’INERTIE


I . BUT:

Observer le mouvement de différents points d’un mobile et tracer les vecteurs vitesse correspondants.


II. DISPOSITIFS EXPERIMENTAUX



1. mobiles autoporteurs

	On enregistre les positions de deux points d'un mobile autoporteur se déplaçant sans frottements sur un plan, à des intervalles de temps égaux .

Pour rendre les frottements négligeables, le déplacement des mobiles autoporteurs se fait sur coussin d'air.
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Les mobiles possèdent un dispositif de marquage permettant l'enregistrement sur un papier métallisé .

Le marquage est obtenu grâce à un générateur d'impulsions électriques, qui provoque à la surface du papier des étincelles à intervalles de temps réguliers ( 20 ms , 40 ms ou 60 ms )

Le référentiel est la table ou le référentiel terrestre .


2. enregistrement vidéo

On étudie un enregistrement vidéo à l’aide d’un logiciel approprié : le mouvement de deux points d’une équerre lancée avec une vitesse initiale oblique  vers le haut.


III. MODE OPERATOIRE 



1. mobiles autoporteurs

Lancer le mobile sur la table horizontale et effectuer l'enregistrement du mouvement de deux points :


- le point A à la périphérie du mobile


- le point B au centre du mobile



2. enregistrement vidéo

Lancer le logiciel regavi . Ouvrir le fichier « centre_gravité.avi » et effectuer l’enregistrement du mouvement de 2 points à partir du lâcher de l’objet :


- le point A à la pointe de l’équerre

- le point B au centre d’inertie de l’équerre


IV. RESULTATS ET EXPLOITATION



1. mobiles autoporteurs

1. Numéroter en les faisant coïncider les positions successives des deux points A et B sur les enregistrements effectués. (A et B sont constamment séparés par la même distance )
2.  Pour chacun des deux enregistrements dire quelle est la nature des trajectoires des points A et B . Par rapport à quel référentiel cette trajectoire est elle donnée ?

3. Calculer pour 4 positions du mobile les valeurs des vitesses des points A et B . On utilisera la méthode qui suit 
- On mesure la distance (li = Mi+1Mi-1  qu’on assimile à un segment de droite .

- On calcule ensuite pour ces différents points la vitesse instantanée sachant que la durée correspondante est (t telle que (t = 2 ( ou ( est l’intervalle de temps entre deux marquages successifs. La vitesse moyenne  v = (l / (t  prise ainsi sur un temps très court donne une bonne approximation de la vitesse instantanée . 

4. Représenter ensuite ces vecteurs vitesse sur la feuille d’enregistrement en utilisant la méthode suivante :

-La direction du vecteur sera prise parallèle au segment Mi+1 Mi-1
-Le sens sera celui du mouvement 

-La longueur du vecteur sera proportionnelle à la valeur de la vitesse en ce point d’où la nécessité de choisir une échelle de représentation .

-Le point d’application sera choisi en Mi 

5. Que peut-on en conclure sur la nature des mouvements des points A et B ?



2. enregistrement vidéo 

1. Après avoir  marqué les positions successives des points A et B , exporter les coordonnées de ces points vers regressi  et visualiser successivement les trajectoires de ces deux points : dans le menu coordonnées  choisir     y1 = f ( x1 ) puis y2 =f ( x2). Pour l’une des trajectoires on prendra l’option lissage. Pour l’autre on choisira un modèle de fonction mathématique prédéfini.

2. Que peut-on en conclure sur la nature des mouvements des points A et B ?

3. En déduire une conclusion générale pouvant s’appliquer au mouvement de n’importe quel solide.
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