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.
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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
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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
Delta t=temps entre La prise de vue est de 46 10 s (le temps entre chaque photo). =0,46 m/s

2gravures a)_ Associer chaque image a une des phases du diagramme des vitesses.
Eoegi(tsg 4610 !mage;==> phhase ABBC > La vitesse est donée par formule suivante
; IMagez==>pnase Ab,  y_qg (m/s) avec d distance en métre m et

=46/1000s=0,0456 image3==>phase CD;
(1000car c'est puissance-3

Mouvement uniforme
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.

t en seconde (s)
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Image 2
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