CONSTRUCTION DE VECTEURS VITESSE ET DE VECTEURS ACCELERATION A PARTIR DES COORDONNEES

A la date t = 0, le point matériel est lancé d’un point D avec un vecteur vitesse initial 
[image: image1.wmf]0

v

. On enregistre les positions occupées par ce point au cours du temps toutes les 0,10 s. On note ( = 0,10 s la durée séparant deux points consécutifs. On obtient l’enregistrement joint sur lequel on a indiqué un repère 
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A. Coordonnées d’un point mobile

Compléter le tableau suivant en déterminant les coordonnées des positions successives du point mobile indiqué sur l’enregistrement.

	t (s)
	0,0
	0,10
	0,20
	0,30
	0,40
	0,50
	0,60
	0,70
	0,80
	0,90
	1,0

	x (m)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	y (m)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Comment évoluent les coordonnées du point mobile au cours du temps ?

…………………………………………………………………………………………………...

On peut démontrer que les coordonnées x(t) et y(t) du point mobile sont 

x(t) = 10.t ; y(t) = 5,0 – 5,5.t2
En  remplaçant t par sa valeur dans les expressions précédentes, compléter le tableau ci-dessous et vérifier que les expressions proposées pour x(t) et y(t) peuvent convenir 

	t (s)
	0,0
	0,10
	0,20
	0,30
	0,40
	0,50
	0,60
	0,70
	0,80
	0,90
	1,0

	x (m)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	y (m)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

B. Vecteur position

Le vecteur position associé au point mobile M est le vecteur 
[image: image3.wmf]OM

.

Donner les coordonnées du vecteur position en utilisant x(t) et y(t).

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

Donner les coordonnées du vecteur position en utilisant t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

Exprimer le vecteur position dans le repère 
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 en fonction de x(t) et y(t).

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

Exprimer le vecteur position dans le repère 
[image: image5.wmf])
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 en fonction du temps t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

C. Le vecteur vitesse

1. Définition

On peut définir le vecteur vitesse 
[image: image6.wmf]v

du point mobile à un instant t par rapport au vecteur position : 
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2. Coordonnées du vecteur vitesse

On note vX et vY les coordonnées du vecteur vitesse dans le repère 
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· Exprimer le vecteur vitesse dans le repère 
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 en fonction de vX et vY.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de vX la coordonnée du vecteur vitesse 
[image: image10.wmf]v

 sur l’axe (Ox) en fonction de x.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de vX la coordonnée du vecteur vitesse 
[image: image11.wmf]v

 sur l’axe (Ox) en fonction de t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de vy la coordonnée du vecteur vitesse 
[image: image12.wmf]v

 sur l’axe (Oy) en fonction de y.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de vy la coordonnée du vecteur vitesse 
[image: image13.wmf]v

 sur l’axe (Oy) en fonction de t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· En  remplaçant t par sa valeur dans les expressions de vX et vY en fonction du temps t, compléter le tableau ci-dessous : 

	t (s)
	0,0
	0,10
	0,20
	0,30
	0,40
	0,50
	0,60
	0,70
	0,80
	0,90
	1,0

	vX (m/s)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	vY (m/s)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


3. Tracer des vecteurs vitesse aux instants t3 et t5
On souhaite tracer les vecteurs vitesse 
[image: image14.wmf]3

v

et 
[image: image15.wmf]5
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 du point mobile aux instants t3 et t5.

· Compléter les lignes suivantes : 

A l’instant t3 : 

vX(t3) = ……………………. ; vY(t3) = …………………….


[image: image16.wmf]3
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 = ………… 
[image: image17.wmf]i

 + ………… 
[image: image18.wmf]j

 = ………… 
[image: image19.wmf]i

 + ………… 
[image: image20.wmf]j


· Sur l’enregistrement précédent représenter le vecteur vX(t3).
[image: image21.wmf]i

 et vY(t3).
[image: image22.wmf]j


· Sur l’enregistrement précédent représenter le vecteur 
[image: image23.wmf]3
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· Réaliser le meme travail avec 
[image: image24.wmf]5
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. Détailler les calculs.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

Comparer les constructions à celles réalisées dans l’activité précédente.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

D. Le vecteur accélération 

1. Définition

On peut définir le vecteur accélération 
[image: image25.wmf]a

du point mobile à un instant t par rapport au vecteur vitesse : 
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2. Coordonnées du vecteur accélération

On note aX et aY les coordonnées du vecteur vitesse dans le repère 
[image: image27.wmf])
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· Exprimer le vecteur accélération dans le repère 
[image: image28.wmf])
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 en fonction de aX et aY.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de aX la coordonnée du vecteur accélération 
[image: image29.wmf]a

 sur l’axe (Ox) en fonction de vX.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de aX la coordonnée du vecteur accélération 
[image: image30.wmf]a

 sur l’axe (Ox) en fonction de t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de ay la coordonnée du vecteur accélération 
[image: image31.wmf]a

 sur l’axe (Oy) en fonction de y.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· Donner l’expression de ay la coordonnée du vecteur accélération 
[image: image32.wmf]a

 sur l’axe (Oy) en fonction de t.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...

· En  utilisant les expressions de aX et aY en fonction du temps t, compléter le tableau ci-dessous : 

	t (s)
	0,0
	0,10
	0,20
	0,30
	0,40
	0,50
	0,60
	0,70
	0,80
	0,90
	1,0

	aX (m/s)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	aY (m/s)
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


3. Tracer le vecteur accélération à l’instant t4
On souhaite tracer le vecteur accélération 
[image: image33.wmf]4

a

à l’instant t4.

· Compléter les lignes suivantes : 

A l’instant t4 : 

aX(t4) = ……………………. ; aY(t4) = …………………….


[image: image34.wmf]4
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 = ………… 
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 + ………… 
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 = ………… 
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 + ………… 
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· Sur l’enregistrement précédent représenter le vecteur aX(t4).
[image: image39.wmf]i

 et aY(t4).
[image: image40.wmf]j


· Sur l’enregistrement précédent représenter le vecteur 
[image: image41.wmf]4

a


Comparer les constructions à celles réalisées dans l’activité précédente.

…………………………………………………………………………………………………...

…………………………………………………………………………………………………...
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