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LATIS PLP

	
	ETUDE DES MOUVEMENTS RECTILIGNES
	

	
	Objectifs

► Savoir exécuter un protocole expérimental.

► Savoir utiliser un système d’acquisition de données.
► Savoir interpréter et exploiter des résultats expérimentaux.


	TP ExAO

MECANIQUE
BEP


But des manipulations : Découvrir à partir d’études de vidéos les lois du MRU et du MRUA.
1. Mouvement d’un mobile autoporteur sur une table horizontale
	1.1. Acquisition des données

1. À l’aide du logiciel LATIS PLP, dans le menu « Édition » utiliser l’outil « Analyse de séquence vidéo » pour lire le fichier vidéo intitulé « Mobile autoporteur sur table horizontale ».

2. Fixer l’origine du repère au centre du mobile autoporteur.
3. Régler l’étalon à l’aide de la règle.

4. Choisir le sens des axes dans le sens du déplacement.

5. Lancer l’acquisition des points puis acquérir les différentes positions du centre du 
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  Choisir   l’origine  

  Sélectionner la  longueur étalon   l’origine  

  Choisir le  sens des axes   l’origine  

  Pour lancer  l’acquisition  des points  

  Pour ouvrir le  fichier vidéo  




mobile autoporteur au fur et à mesure du défilement automatique de la vidéo.
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	Appel n°1 : Faire vérifier les acquisitions


6. Fermer l’outil d’analyse des séquences vidéo.
1.2. Diagramme des espaces
1. À partir de la liste des courbes, modifier les propriétés de la courbe Mouvement X pour que son style d’affichage soit des croix non reliées.

2. Faire afficher la courbe Mouvement X dans une fenêtre graphique.

3.a. Comment semblent être les points les uns par rapport aux autres ? ....................................................................

b. La distance est-elle proportionnelle au temps ? ..................................................................................................
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	Appel n°2 : Faire vérifier les résultats


4.a. Dans le menu « Traitements », lancer l’outil « Modélisation » pour modéliser la courbe Mouvement X.

b. Glisser la courbe Mouvement X dans la zone « Courbe à modéliser ».
c. Choisir parmi la liste des fonctions mathématiques celle qui s’adapte à la situation, puis lancer le calcul.
d. La relation entre x et t est appelée « équation du mouvement ». Noter l’équation du mouvement obtenue : 

x = .................................................................................................................
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	Appel n°3 : Faire vérifier les résultats


	1.3. Diagramme des vitesses

1. Ouvrir le tableur et afficher la courbe Modèle de mouvement X et les temps associés dans le tableur.
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  Pour afficher  le tableur  

  Double cliquer sur  l’intitulé de la colonne  «   Modèle de mouvement   »  pour afficher les temps  associés  

  Cliquer et  glisser «   Modèle de  mouvement X   »  



	2. À l’aide du menu « Variable » du tableur, créer une nouvelle variable Vitesse avec les propriétés ci-contre :

3. La vitesse instantanée vn au point n se calcule en faisant le rapport entre l’écart de distance et l’écart de temps entre les deux points juste avant (n–1) et juste après (n+1) le point n, soit : vn =  EQ \s\do2(\f(xn+1 – xn–1; (t)).
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a. Se positionner, dans le tableur sur la 2e cellule de la colonne Vitesse et saisir la formule suivante :
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   Sélectionner la 2 e  cellule  de la variable «   Vitesse   »  

   Saisir la formule  de calcul  


	b. Sélectionner le petit carré en bas à droite de la cellule ainsi calculé, et « étendre » jusqu'à l’avant dernière cellule de la colonne Vitesse.
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Appel n°4 : Faire vérifier les calculs
4.a. À l’aide du menu « Fenêtre » du logiciel, faire apparaître une nouvelle fenêtre la courbe Vitesse.
b. Modifier l’échelle de l’axe des ordonnées pour que celle-ci s’étende de 0 à 0,5 m/s.

c. Que constate-t-on ?

............................................................................

d. Comparer la valeur de la vitesse obtenue au coefficient directeur de la droite Modèle de mouvement X.

............................................................................

5. Quelle est alors la valeur de l’accélération ?

...............................................................................

6. Quelle est la nature du mouvement ?

...............................................................................
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Appel n°5 : Faire vérifier les résultats
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   Sélectionner la  2 e  cellule de la  variable  «   Vitesse   » , puis  cliquer sur le pe ti t   carré, en laissant  son doigt appuyé  sur la souris  

   Glisser jusqu'à  l’avant dernière  cellule, puis  lâcher   la souris  




  2. Mouvement d’un mobile autoporteur soumis à une force constante
	2.1. Acquisition des données

1. Réinitialiser le logiciel LATIS PLP et comme précédemment, ouvrir le fichier vidéo « Mobile autoporteur soumis à une force constante »

2. Fixer l’origine du repère sur le point arrière bas du mobile.
3. Régler l’étalon à l’aide de la règle.

4. Choisir le sens des axes dans le sens du déplacement.

5. Acquérir les différentes positions du point du mobile pris comme origine.
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Appel n°6 :

Faire vérifier les acquisitions
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6. Fermer l’outil d’analyse des séquences vidéo.
2.2. Diagramme des espaces
1. À partir de la liste des courbes, modifier les propriétés de la courbe Mouvement X pour que son style d’affichage soit des croix non reliées.

2. Faire afficher la courbe Mouvement X dans une fenêtre graphique.

	
[image: image15.wmf] 


	Appel n°7 : Faire vérifier les résultats


3.a. Les points sont-ils alignés ? ................................................................................................................................

b. La distance est-elle proportionnelle au temps ? ..................................................................................................

c. Par quelle type de courbe peut on modéliser les mesures ? ................................................................................

4. Lancer l’outil « Modélisation » pour modéliser la courbe Mouvement X. On choisira  parmi la liste des fonctions mathématiques celle qui s’adapte à la situation.

d. Noter l’équation du mouvement obtenue (on négligera les coefficients quasi nuls issus de la modélisation) :
x = .................................................................................................................
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	Appel n°8 : Faire vérifier les résultats


2.3. Diagramme des vitesses
1. Ouvrir le tableur et afficher la courbe Modèle de mouvement X et les temps associés dans le tableur.

2. Comme dans la partie précédente, créer une nouvelle variable Vitesse et utiliser le tableur pour calculer les valeurs de la vitesse.
3. À l’aide du menu « Fenêtre » du logiciel, faire apparaître dans une nouvelle fenêtre la courbe Vitesse.
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	Appel n°9 : Faire vérifier les résultats


4.a. Comment semblent être les points les uns par rapport aux autres ? ....................................................................

b. La vitesse est-elle proportionnelle au temps ? ..................................................................................................

5. Lancer l’outil « Modélisation » pour modéliser la courbe Vitesse. On choisira  parmi la liste des fonctions mathématiques celle qui s’adapte à la situation.

Noter la relation entre v et t obtenue :       v = ...................................................................................................
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	Appel n°10 : Faire vérifier les résultats


	2.4. Calcul de l’accélération

1. À l’aide du tableur, créer une nouvelle variable Accélération.

2. L’accélération an au point n se calcule en faisant le rapport entre l’écart de vitesse et l’écart de temps entre les deux points juste avant (n–1) et juste après (n+1) le point n, soit : an =  EQ \s\do2(\f(vn+1 – vn–1; (t)).
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Se positionner, dans le tableur sur la 3e cellule de la colonne Accélération et saisir la formule suivante :
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   Saisir la formule  de calcul  

   Sélectionner la  3 e  cellule de  la variable «   Accélération   »  


3. Sélectionner le petit carré en bas à droite de la cellule ainsi calculée, et « étendre » jusqu'à l’avant avant dernière cellule de la colonne Accélération.
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	Appel n°11 : Faire vérifier les calculs


4. Que remarque-t-on quant aux valeurs de l’accélération ? ...................................................................................

5. Comparer la valeur de l’accélération à la valeur du coefficient directeur de la droite modélisant l’expression de la vitesse ? ...........................................................................................................................................................

6. Quelle est la nature du mouvement ? ...................................................................................................................
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( Pour ouvrir le fichier vidéo











( Sélectionner la longueur étalon



l’origine







( Choisir le sens des axes



l’origine







( Pour lancer l’acquisition des points
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( Saisir la formule de calcul











( Sélectionner la 2e cellule de la variable « Vitesse »
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( Glisser jusqu'à l’avant dernière cellule, puis lâcher la souris











( Sélectionner la 2e cellule de la variable « Vitesse », puis cliquer sur le petit carré, en laissant son doigt appuyé sur la souris
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( Saisir la formule de calcul











( Sélectionner la 3e cellule de la variable « Accélération »
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( Cliquer et glisser « Modèle de mouvement X »







( Double cliquer sur l’intitulé de la colonne « Modèle de mouvement » pour afficher les temps associés







( Pour afficher le tableur
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