RECORD DE SAUT EN LONGUEUR A MOTO (Polynésie 09/2009)
La phase d'accélération du motard.

1. échellel cm (document) < 2 m (réel)
G163 = 6,4 cm sur le document donc G163 (réel)=6,4%x2/1=128m
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G365 = 12,8 cm sur le document donc G365 (réel)=12,8x2/1=25,6m

2. Echelle des vitesses : 1 cm < 2 m.s™t donc les longueurs des vecteurs viteses sont :

L(V2)=8,0x1/2=40cm

L(V4)=16,0x1/2=80cm v, |l

Rappel : Les vecteurs vitesses sont tangents a la trajectoire et orientés dans le sens du mouvement.

3. A\73 =Vy oV,

Le vecteur variation de vitesse démarre du point Gs. \ (I
= 4

4. Vecteur accélération 3 au point G5 :
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5.1. la vitesse est proportionnelle au femps car Le graphe de la figure 2 est une droite qui passe par |'origine,

v = k.t avec k pente de la courbe °
L'accélération a est défini par : i
a=dV/dt; * 0

a=d(k.t)/dt =k
L'accélération de la moto est constante.



Figure 2 : Valeur v de la vitesse du

systéme en fonction du temps .
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t{s) 5.2. Pour déterminer

pente de la courbe v = f(t) . On prend 2 points de la droite :

entre les points
M;(t1=2s;V;=10ms?)
M; (t2=8s;V,=40ms?)

V2 _Vl
t2 _tl

a= 40-10 _ 5,0m.s™
8-2

On retfrouve bien la valeur obtenue graphiquement en 4.

5.3. v =160 km/h = 160x1000/3600

v=444mst
v=at
t=v/a=44,4/50
t=89s

At = 8,9 s la moto atteint la vitesse de 44,4 m.s™
Graphiquement avec d = f(t) on trouve la distance parcourue par la moto quand elle atteint la vitesse v = 160 km/h

l'accélération il faut calculer la

d=200m

Figure 3 : Distance d parcourue par le systéme en

fonction du temps
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6.1 vidéo
Lorsqu'un systéme matériel A exerce une force sur un systeme matériel B, alors celui-ci exerce sur le systéeme
matériel A une force opposée :

Fa/g =—Fa/a
Les droites d'actions des 2 forces sont confondues.

6.2 D'aprés le principe d'interaction la force exercée par la moto sur la route est opposée a la force exercée par la
route sur la moto :

E-_F

6.3 c) Pour faire I'étude mécanique du systéme, il faut toujours définir dans |'ordre:
1) Le systéeme: (moto, motard)
2) Le référentiel : la terre supposée référentiel galiléen, dans lequel on pourra appliquer la seconde loi de Newton.
3) Le repere lié au référentiel :
R(O,T,7J)
4) Somme des forces extérieures au systéme :
)3 ﬁexf =I5+|5;\,+|’_5:FE
Les vecteurs poids et réaction normale au poids sont opposés.
Seconde loi de Newton
Dans un référentiel galiléen, la somme vectorielle des forces extérieures appliquée a un systéme matériel est
_db_dnd)

dt dt
Dans ce cas particulier ou le systeme conserve une masse constante, la seconde loi devient:

_dp _dmv) _ d(v) _ . =

ZFex*_d‘r ™ m= ma=F

égale & la dérivée par rapport au temps de sa quantité de mouvement: SF .t

6.4 Tracé des vecteurs forces :

6.5
F=ma
F =180x5=9,0x10% N


http://www.youtube.com/watch?feature=player_detailpage&v=FXd7WkIZxp4

