	  TP PH 8 :  ENERGIE MECANIQUE D’UN MOBILE AUTOPORTEUR


I. BUT
Trouver les valeurs de l'énergie cinétique et de l'énergie potentielle de pesanteur d'un mobile autoporteur en différentes positions d'un plan incliné. Etudier l'évolution de son énergie mécanique. Retrouver la valeur de g

	           II. DISPOSITIF EXPERIMENTAL 

Un mobile autoporteur à coussin d'air est lâché, sans  vitesse initiale depuis le bord supérieur d'une table à digitaliser inclinée d'un angle SYMBOL 97 \f "Symbol"  par rapport au plan horizontal. Les positions successives du mobile sont repérées dans un système d’axes orthonormés  Ox, Oy  à  intervalles de temps de durées SYMBOL 113 \f "Symbol" égales (jusqu’à 10ms) .
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III. PROTOCOLE  EXPERIMENTAL

1) On détermine  par pesée, la masse m du mobile autoporteur : soit m = 0,210 kg.

2) Sur la table à digitaliser on choisit le nombre de points par seconde et le nombre maximum de points 

3) On incline la table d’un angle ( = 5 ° 

4) on lâche le mobile autoporteur et on récupère les valeurs x , y et t dans un fichier qu’on exploite à l’aide du logiciel regressi . ( fichiers : planin.rw3 ou planinc.rw3)


IV. ETUDE PRELIMINAIRE

On choisit la position de l’axe Ox  comme référence pour exprimer l'énergie potentielle de pesanteur. 

Soit Epo = 0  lorsque y = 0  (le mobile est alors sur l’ axe  Ox )

Donner les expressions de :

- la cote z d'un point relevé en fonction de y et de l'angle SYMBOL 97 \f "Symbol" (l'axe Oz vertical étant orienté vers le haut )

- l'énergie potentielle de pesanteur EP, du mobile en fonction de y, SYMBOL 97 \f "Symbol" et m;

- l'énergie cinétique EC, du mobile en fonction de sa masse m et de sa vitesse v.  

- l’énergie mécanique EM du mobile en fonction de EC et EP .     

V. EXPLOITATION AVEC REGRESSI    

1. Dans regressi visualisez la fonction y = f (x) . Représenter approximativement cette trajectoire sur votre feuille de compte rendu. Commenter les différentes parties de cette trajectoire

2. Créer successivement les différentes grandeurs nécessaires pour vérifier l’évolution de l’énergie mécanique :

· la nouvelle variable « dérivée »  v = dy / dt  (ou bien dans la fenêtre expression  v = diff( y, t))

· la nouvelle variable « grandeur calculée » z  ( regressi doit être en mode degré et non radian)

· la grandeur EC
· la grandeur EP
· la grandeur EM
En observant le tableau de mesures expliquer pourquoi la vitesse a souvent une valeur négative.

3. Dans l’option graphe choisir la fonction EC = f(t) puis  superposer EP= f(t) et Em= f(t). Représenter sur la feuille de compte rendu ces courbes et justifier leurs allures . Que peut-on dire de l’énergie mécanique pour chacune des deux phases du mouvement ?  Pourquoi est-elle plus faible après le choc sur le bord de la table ?

4. Choisir la fonction EC = f(y) puis  superposer EP= f(y) et Em= f(y). Justifier à nouveau l’allure des courbes.

5. Evaluer la variation maximale SYMBOL 68 \f "Symbol"Em de l'énergie mécanique du mobile entre la position initiale et la position finale de la première phase du mouvement . A quoi peut-on attribuer cette variation ?

6. Représenter uniquement EC = f (y). Effectuer la modélisation de cette fonction en fonction affine EC =  a y + b uniquement dans la première partie du mouvement . En utilisant les valeurs trouvées avec regressi, donner la relation EC = f  (y) 

7. L’ordonnée à l’origine représente l’énergie cinétique lorsque y = 0 . Soit ECo cette valeur. En un point quelconque d’ordonnée y l’énergie cinétique est EC . Si on peut considérer que l’énergie mécanique est constante, la différence ECo - EC est égale à la variation d’énergie potentielle entre ces deux positions . Elle est donnée par (EP  = m.g.(z . avec (z = y. sin ( . Donner une relation permettant d’exprimer EC en fonction de y et de ECo . Le coefficient directeur de la fonction EC = f (y)  permet de trouver une valeur approximative de g . Comparer avec la valeur théorique et conclure .
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