Mécanique Comment décrire le mouvement ?

[ Activité 3 |dentifier la nature d’'un mouvement.

S’approprier ,,
a) Utiliser le fichier géogebra "Accélération&Ralentissement” pour établir le graphique correspondant.
faire une copie du résultat.

Analyser/Raisonner

m Dans le référentiel terrestre, etudier le mouvement de la moto sur phase de la trajectoire

Phases Les vitesses Conclusion: le mouvement est
Va = Q accéléré
AB Q uniforme
Vb= Q ralenti
Vb = Q accéléré
BC Q uniforme
ve= Q ralenti
Ve = O accéleré
CD Q uniforme
vd = Q ralenti
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Mécanique Comment décrire le mouvement ?

C Activité 3 |dentifier la nature d’'un mouvement. suite

:l Une chronophotographie est réalisée pour chaque étape de la trajectoire de la moto
La prise de vue est de 46 10 s (le temps entre chaque photo).
a)_ Associer chaque image a une des phases du diagramme des vitesses.

b)_Pour chaque image de chronophotographie:

Ouvrir Géogebra, faire un tableau de valeur de la distance parcourue en fonction du temps, calculer les
vitesses et tracer la courbe vitesse en fonction du temps, la vitesse en ordonné et le temps en abscisse.
Coller une copie du résultat sur votre document.

Affichage Options Outils Fenétre Aide Se connecter

o = = =
G =
> Ageores B [~ Tableur 5 [~ analyse des données x|
=[x A [ Als i [EE =~ @ al Xy |
A1 = “positiol A ‘ B | c | D E " E|
i uage
2: = ;err‘ap(s 1 | posiion  temp(s) | distance( | vitesse( A b g ) |
="“distanc ——— T T "
D1 = yitesse| 2 1 0.05 125 2717 Y witesse(mis)
® 1={00527 3 2 0.09 25 2717
4 3 014 375 2717
5 4 0.18 5 2717 Z ) [ [ [] [ e e
(5] L] 023 6.25 2717
7 6 0.28 75 277
g 7 032 875 2747 S
9 8 0.37 10 277
10
11 4
e 1 1 27172
12
12
14
15 27471
16
17
8 27.17 L]
19
2 025
21
— Xt
o emp(s)
e t T Modéle d'ajustement
23
5 v | |Aucun v |
< > < >
Saisie:

H O Taper ici pour rechercher
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Image 2

\fichage Options Ouils Fenétre Aide Se connecter
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saisie:
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Se connecter
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