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Les « attendus » du chapitre

Capacités visées :

| Mon ressenti

AE 13.1 : Saut d’'un gymnaste et patinage artistique

Utiliser la relation approchée entre la variation du vecteur vitesse d’un systéme modélisé
par un point matériel entre deux instants voisins et la somme des forces appliquées sur

celui-ci :

VAR
¢ Pour en déduire une estimation de la variation de vitesse entre deux instants @ \=/

voisins, les forces appliquées au systéme étant connues ;

*  Pour en déduire une estimation des forces appliquées au systéme, le comportement

cinématique étant connu.

Réaliser et/ou exploiter une vidéo ou une chronophotographie d’un syst¢éme modélisé par

un point matériel en mouvement pour construire les vecteurs variation de vitesse. Tester la @ /:"":>
relation approchée entre la variation du vecteur vitesse entre deux instants voisins et la e —

somme des forces appliquées au systéme.

AE 13.3 : Influence de la masse

Comprendre le role de la masse sur le mouvement d’un systéme.

Sil’énoncé demande de... Il est nécessaire de...
Réflexe ) OEx.2,p.226

Pour le tracé :
Mesurer la distance MM

Exploiter ou tracer le vecteur i+1:
vitesse v; d'unsystéme a la datet;
a partir d'un pointage de positions

aintervalles de temps égaux.

- . . MM,
Utiliser la relation approchée v; = .

i1~ L
Si besoin, proposer une échelle et tracer le vecteur

vitesse v; (tangent a la trajectoire, dans le sens du
mouvement et & partir de la position M,).

Pour |"exploitation :

Mesurer la longueur du segment
fléché représentant le vecteur
vitesse v;.

Utiliser I'échelle proposée pour
calculer la valeur de V.

Réflexe ) OEx. 4,p.226
Tracer le vecteur variation de Tracer les vecteurs vitesse v; et v., , respectivement aux positions M, et M, .
vitesse (Av);_,;, 1 d'un systéme. Additionner le vecteur vitesse -V, au vecteur vitesse V., ,.
Tracer (AV);_,;,1 = Vi q = V; ala position M, ;.
Indiquer les caractéristiques Réflexe E) ©Ex. 8, p. 227
(direction, sens, valeur) de A
la somme des forces ZF Rappeler la relation approchée 2F = m—.
applquxees aun systeme Pendant En déduire que ZF et Av sont colinéaires et de méme sens.
la durée courte At connaissant Pour la valeur 3 trouver :
les caractéristiques du vecteur e h hé
- i E — isoler le vecteur recherché ;
variation de vitesse Av pendant 1/6

At, ou inversement.

— calculer sa valeur en faisant attention aux unités.




Cété maths

On dispose des deux vecteurs AB et CD ci-dessous :

1. Construire le vecteur EF = AB + CD.
2. Construire le vecteur EG = AB — CD.

| Méthodes |

1. @ On trace, a partir du point E, le vecteur AB.
@ Ontrace, a la suite de ce vecteur, le vecteur CD.
@ On relie I'origine de AB a l'extrémité de CD.
On obtient le vecteur EF.
2. Puisque AB—CD = AB + (-Cﬁ) = AB+DC, on
procéde de la méme facon que pour la question 1 mais
avec le vecteur DC.

On obtient le vecteur EG.
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On suit le mouvement d'une personne sur un toboggan
aquatique. On néglige les forces de frottement. '

M R ;
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1. Construire, a la position M, le vecteur somme des

forces XF.
2. Construire, a la position Mg, le vecteur variation de

vitesse (AV)

1. @ On trace, 2 partir a la position M,, le vecteur P.

=Ve—V
435 | 'S '

@ On trace, a la suite de ce vecteur, le vecteur R.
@ On relie I'origine de P a I'extrémité de R. On
obtient le vecteur ZF.
2.Puisque v, — v, =V, + ( —Vv,),onprocede delaméme
fagon que pour la question 1.

= @
R
M, 5F @
® =
3 "o
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M,

A faire apres I’AD 13.1:

« Lire la correction de ’AE 13.1.

« Etudier les parties L II, IIT et IV du cours et réaliser I’exercice d’application.

Exercices d’application : 2-3-6-7 p 225

F Y "
| 2 | Tracer un vecteur vitesse

ol

Quelques positions d’un systéme en mouvement sont
représentées sur le schéma suivant :

| Construire des vecteurs.

M, M,

La valeur v, de la vitesse a l'instant t, ol le systéme est en
M,est 42x10" m-s.

* Reproduire le schéma et représenter le vecteur vitesse
v; en utilisant I'échelle des valeurs de vitesse proposée :
1Tem 0,10 m=s™, Utiliser le réfiexe )

E) cCalculer une valeur de vitesse
Quelques positions d‘un systéme en mouvement sont
représentées sur le schéma suivant :

2Zcm Mg .
P — |

M, My
M,
® -
-

L'intervalle de temps At entre deux pointages consécutifs
est 40 ms.

* Calculer la valeur de la vitesse a l'instant t, oll le systéme
est en M.




s\ - s s .
(6 ) Connaitre la direction et le sens de XF
c;:i,l Interpréter des observations.

* Pour les tableaux ci-dessous, relier chaque schéma de Av

(7] Exploiter la somme des forces IF
| Utiliser un modéle.

Un mobile relié par un fil 2 un plot central fixe est lancé.
Le fil reste tendu au cours du mouvement du mobile qui

se déplace sans frottement sur un support horizontal.
On a représenté ci-dessous les positions occupées par le
mobile a intervalles de temps égaux ainsi que la somme

et v alasomme des forces F qui lui correspond. Plusieurs
schémas peuvent accepter la méme réponse,

des forces EF appliquées a ce mobile en quatre positions
A,B,CetD.

Av
'
X X
¢ AV v W 3
~— . . -
e IF =
A X x
Plot central fixe
— - ‘_\-‘_\--“"—\q - [l .
D av \v ¢ e TF B 1. Décrire le mouvement du mobile.
L

2. Représenter le vecteur variation de vitesse Av sans
contrainte d’échelle aux positions A, B, C et D.

A faire apres I'activité 12.3

« Lire la correction de ’AD 13.3.
- Etudier la partie V du cours.

Exercices d’application : 8-9 p 225

(8 ) Connaitre I'influence de la masse
T du systéme (1) © Coté maths 4, p. 223 ) Connaitre linfluence de la masse
Un systéme assimilé a un point M de masse m glisse sur = du systeme (2)
le sol. Il est soumis aux forces représentées ci-contre a Dans les deuxsituations schématisées ci-dessous, les deux
la méme échelle. systemes, respectivement de masse m et m+m’, sont
La force f est une force de traction constante tout au f ] souris 2 méme somme des forces 2F
b ‘ e ¢ M || Lesvecteurs variation de vitesse ont été représentés avec
s St la méme échelle.
1. Schématiser la somme LF des forces. Sens du mouvement
— =
Y . , ez Qv P
2. En déduire, d'aprés larelation approchée LF =m " =1
t p I
o d T " m | IF m | IF
a direction et le sens du vecteur variation de vitesse Av VI X——
et le représenter sans contrainte d'échelle. AV AV
Utilser le réflexe €) * Justifier la différence entre les deux vecteurs variation
3. Unautre systeme de masse 2 m est soumis a cette méme de vitesse.

somme des forces.
Pour une méme durée, comparer les vecteurs variation

de vitesse de ces deux systémes. 3/6




Je fais le QCM p 221 puis je compare mes réponses avec la correction

&9 Le vecteur vitesse

1. Le vecteur vitesse ¥; ala position P; a

5i armewr, rewoir § 1, p. 218.

pour valeur :
i 1 s (t3—13) - PR
(tz —t2) 1y (t1—1t3)
L. 5ur ce schéma, le vecteur vitesse ¥, est:
My o
", & . représenté par T
A al
Y\ . égaladem. un segment fléché s
i) A de 4 am. deomes .
] Y dﬂ\"‘-
. TY\ |
&) Le vecteur variation de vitesse Si erreur, revair § 2, p. 218.
3. Le vecteur variation de vitesse (A¥]z 3 est paralléle i la est tangent i la a pour direction celle
entre les positions M, et M, de |a trajectoire trajectaire. trajectoire. de vy —v3.
non rectiligne d'un systéme :
le vecteur variation le vecteur variation
4. Pour un mouvement circulaire uniforme la valeur du vecteur , : ; 2 2
d'un systéme : vitesse est constante e wem eskeyel e omhns il yim Syl
: au vecteur nul au vecteur mul.

ED La somme des forces appliquées au systéme

5. Pour un systeme de masse m Cconstante

et S0umis d une ou plusieurs forces, ona la ¥F = mE,
relation approchée : o
&. Lors du mouvement d’un symme, une il
représentation correcte de XF et A¥ est: 5F

la valeur du vecteur

variation de vitesse

du systéme diminue
proporticnnellernent.

7. Un syst@éme a une masse constamte. 5i la
valeur de la somme des forces appliquées au
systéme diminue, pour un méme At :

D Lerole de la masse du systéme

la valeur du vectewr
variation de vitesse
du systéme augmente

proportionnellement. |

5i errewr, revaoir § 3, p. 219

A =2y
m

la valeur du vecteur
variation de vitesse du
| systéme ne change pas.

Si errewr, ravoir § 4, p. 219.

pour un méme At,

la valeur du vecteur

variation de vitesse
Ay diminue.

&. Un systéme est soumis a des forces dont

la valeur de la somme EF est constante. Sila
masse du systéme diminue :

2. Une balle jaune et une noire plus lourde
ont, pendant la méme durée At, le méme

vecteur A¥. La valeur de la somme XF
s'exercant sur la balle jaune est :

plus grande que celle
de la somme des forces

s'exercant sur la balle
noire.

pour un méme At,
la valeur du vecteur
variation de vitesse
Av ne change pas.

agale a celle
de la somme

des forces s"exercant

sur la balle noire.

pour un méme At,
la valeur du vecteur
variation de vitesse
, A¥ augmente.
plus petite que celle

| de la somme des forces

s'exercant sur la balle
noire.

4/6




Je revisionne la vidéo bilan et je revois mon cours :

"
" a"

Tracé d’un vecteur vitesse

Je réalise I'exercice résolu puis je compare mes réponses a la correction

1 Exercice résolu

Saut en BMX

Mobiliser ses connaissances, faire un schéma adapté, interpréter des
résultats.

La chronophotographie ci-contre est celle d’un saut en BMX. L’intervalle
de temps entre deux positions consécutives est 0,20 s. On a représenté
aux dates t, et t, les vecteurs vitesse du point modélisant le systeme
{cycliste et son BMX]. La masse du systéme est 90 kg.

1. Déterminer la vitesse du systéme dans la position M.

2. Reproduire le pointage et tracer le vecteur variation de vitesse
(AV),_,3 = V3 — v, dusystéme étudié.

3.a. Rappeler les conditions pour qu‘un systéme soit en chute libre.

b. Indiquer les caractéristiques de lasomme des
forces qui s’exercent sur le systéme.

c. Le systéme peut-il étre considéré en chute
libre entre les dates t, etty ?
Donnée

Intensité de la pesanteur g = 10N kg™,

TA—“a = ECY(ay) ap oea)

e TA- ana1daA np UolIppPY

sgoes
95533IA 54Na109A sap adesaday

'spoealelep €4 32 A sunadan sa) asiIn uQ (R e1esunuQ «

S w6 =, S-WEXQE=A:159 A apmajeAr

,_S+W g © puodsa.iod assalA 3 UN3[eA 9P UO[eI), ]

AN3323A NP NJ[A ] 3p [NIJed
sind ajjayp3,| ap uonesi|in

AN23O3A 3]
juejuasasdas aydayy JuswBas

‘uofe3d,| ap 3|13 anb apuesd snd 5104 0’ 152 %A IN3193A 3| np unanSuoj| e| ap ainsapy
jurjuasaadas ayd3y Juawdas np unanuoj e anb adejuiod 3| uns aunsaw uQ *| 3 ajasynuQ «
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https://www.youtube.com/watch?v=YkekeZ3piGk&feature=youtu.be&cbrd=1

* On utilise le TS

Rappel de la relation entre
= Av
ZF et —
At

Déduction du caractére
colinéaire des vecteurs

Utilisation de la relation de
proportionnalité entre les

valeurs de £F etde Av

3.a. Un systéme en chute libre n’est soumis qu’a son poids.

b. La relation approchée entre la somme des forces appliquées au systéme
. . . o AV

{cycliste et son BMX]} et le vecteur variation de vitesse est : 2F = e

TF et (AV),_,, sontcolinéaires et de méme sens entre les datest, et t;. On constate

que (AV),_,5 est vertical et orienté vers le bas donc TF est verticale vers le bas.

-~ = - - - — - -1
Griéce a I"échelle fournie, on lit pour (Av),_,3; une valeur d’environ 2 m-s™ .

La somme vectorielle des forces F a pour valeur celle de m‘:—v, soit
2m-s! t

0,20s
<. Le poids du systeme a pourvaleurP = mx g = 90kg x 10N -kg ™' = 9,0 x 10°N.

90 kg x =9 x10°N.

La valeur de £F est approximativement égale a celle du poids du systéme.

Ce dernier peut donc étre considéré en chute libre.

Faire I’exercice suivant de fin de chapitre

Exercice 1 : Stand u

addle (25 p 231
_ Photographie de la situation dans la position P,

p Le stand up paddle

Le stand up paddle est un sport qui consiste i se
tenir debout sur une planche et 4 avancer sur l'eau
a l'aide d'une pagaie. La personne pratiquant ce

sport est appelée paddler.

En France, en 2013, Kai LENNY champion du
monde de stand up paddle a atteint une vitesse

de valeur v = 32 km-h™.

p Positions de ce paddler filmé depuis un pont

—_— &

Tm Pe
Py
-
- P‘i [T
. - P Les positions du systémae
Py Py 2 sont repérées toutes les 0,50s. |

_Partie 1 2omin) |

L}

La trajectoire du systéme [paddler — pagaie — paddle} est
rectiligne jusqu'en Py Pour étudier cette trajectoire, on
ne tient compte que de la force F de l'eau sur la pagaie
qui propulse le systéme et de laforce [ de frottement de

Feau, opposée au sens du mouvement. Les autres forces
qui s’exercent sur le systéme se compensent.

La photographie [ est prise a l'instant t,. Les forces ainsi
que le vecteur vitesse v, sont représentés sur le schéma (2L
1. Préciser le systéme étudié ainsi que le référentiel d'étude,
Z Le paddler de la photographie [ est-il proche d'atteindre
la valeur de vitesse du record de Kai Lenny 7

3.a. Préciser la direction et le sens de la résultante des
forces TF qui s'exercent sur le systéme dans la position P,
b. Représenter cette somme des forces sur le schéma L
4. Le vecteur variation devitesse (Av);_,, du systéme entre
les instants t, et £, a pour valeur 0,50 m-57",

Déduire de la question 3b. une représentation du vecteur
(A% )5, en utilisant I"échelle indiquée sur la modéli-

sation ().  Utiliser le réflexe E])
5.a. Comparer les sens du vecteur vitesse v, et du vecteur
variation de vitesse [AV),.,; de Fathléte.

b. En déduire la nature du mouvement.

ﬂ Modélisation dans la position P,

Wit ik -
Lo -
Farces e
el =
e F
!
{' = R
[ Partie 2 (20 min) )

On étudie maintenant le systéme lors d'un virage qui
débute a la position P,.

1.a. Calculer |la valeur v, de la vitesse du systéme a la posi-
tion Py

b. Tracer le vecteur vitesse vy en utilisant pour échelle
1em e Tm-s" Utiliser le réflexe |

2. En P, le vecteur vitesse v, a pour valeur 3,5 m-s7".
Construire sur le schéma précédent le vecteur variation

de vitesse (Av ), . dusystéme entre les instants t; et t;.
htili NETHE] 2_]

3.a. Quels doivent étre |a direction et le sens de la résul-

tante des forces £F qui s’exercent sur le systéme lorsqu'il

effectue son virage a la position Py 7 (EEIENEI T 3 )

b. Estimer la valeur de la résultante des forces LF sachant
que la masse m du systéme est 90 kg, T aiods)
4. Le paddler transporte maintenant sur son paddle un
autre paddler en difficulté en fournissant le méme effort
pendant un méme intervalle de termps. Comment le vecteur
variation de vitesse AV du systéme [deux paddlers = pagaie
- paddle} évolue-t-il ?



