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2nde
	TP P10 Forces et principe d’inertie
	CORRECTION
Chapitre 4P

Livre pages 190-210


Objectifs :
- Représenter des vecteurs vitesse d’un système lors d’un mouvement.
- Exploiter le principe d’inertie ou sa contraposée pour déduire des informations sur les forces.
- Relier la variation du vecteur vitesse d’un système à la somme des forces subies par celui-ci.
I. Qu’est-ce que l’inertie ?
En physique, l'inertie d'un corps est la tendance qu’à ce corps à conserver sa vitesse (plus précisément à conserver son vecteur vitesse 
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« Un objet immobile a tendance à rester immobile. Un objet en mouvement a tendance à conserver son mouvement ».
Q1. De ces deux caddies, lequel possède la plus grande inertie ?
Le caddie plein possède la plus grande inertie, en effet il est 
plus difficile à mettre en mouvement. De même il est celui dont
il est plus difficile de modifier la direction lorsqu’il roule.
Q2. Quel paramètre peut expliquer cette différence d’inertie entre les deux caddies ?
La masse est la cause de cette différence d’inertie.
ATTENTION, LE MATÉRIEL UTILISÉ EST FRAGILE ET COUTEUX (350 €) !
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Expérience 1 : Pour illustrer l’inertie

On dispose d’une voiture rouge (Smart cart) équipée d’une tige permettant de la propulser.
On dispose de masses qui peuvent être fixées à bord de la voiture avec des élastiques (Attacher les ceintures de sécurité !).

Q3. Réaliser et décrire plusieurs expériences permettant de montrer l’influence de la masse sur la tendance de la voiture à rester immobile.
Expérience : La voiture étant « vide », on appuie sur le bouton pour déclencher la tige de propulsion.
Observation : La voiture est facilement mise en mouvement.
Expérience : La voiture est alourdie par une masse de 100 g fixée avec des élastiques.
On appuie sur le bouton pour déclencher la tige de propulsion.
Observation : La voiture est moins facilement mise en mouvement qu’à vide.
Expérience : La voiture est alourdie par des masses 2x100 g + 200 g soit 400 g.
On appuie sur le bouton pour déclencher la tige de propulsion.
Observation : La voiture est beaucoup moins facilement mise en mouvement qu’à vide.
Q4. Compléter cette conclusion :
Pour une même force de poussée exercée sur la voiture, il est d’autant plus difficile de faire varier la vitesse de la voiture que sa masse est grande.
La masse s’oppose aux effets de la force.
II. Principe d’inertie :

Le principe d’inertie permet d’établir un lien entre le mouvement d’un système et les actions extérieures auxquelles il est soumis.

Galilée (1564-1642) en a l’intuition dès 1639, mais c’est Newton (1642-1727) qui l’énonce en 1686 : « Tout corps persévère dans son état de repos ou de mouvement rectiligne uniforme si les forces qui s’exercent sur lui se compensent ».

On formule le principe d’inertie mathématiquement : 

Si le vecteur vitesse ne varie pas 
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 alors les forces subies par le système se compensent 
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Et on formule la contraposée du principe d’inertie :

Si le vecteur vitesse varie 
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, on a 
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, c’est que les forces subies ne se compensent pas 
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Expérience 2 : La voiture est immobile
Q5. Les forces exercées sur la voiture se compensent ou non ? Justifier.

La voiture est immobile. Ainsi le vecteur vitesse ne varie pas 
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 alors les forces subies par le système se compensent 
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Q6. Inventaire des forces

Schématiser la voiture par un point et représenter les vecteurs forces 

modélisant les actions subies par la voiture.

Q7. Préciser si ces forces modélisent des actions de contact ou des actions à distance.
Le poids est une action à distance.
La réaction du sol est une action de contact.
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Expérience 3 : Mouvement sur quelques mètres (dans le couloir)

Obtenir la courbe v = f(t) pour un mouvement de plusieurs mètres.
Q8. Reproduire ci-contre l’allure de la courbe obtenue.

Q9. En justifiant à l’aide de la courbe obtenue et du principe d’inertie,

dire si les forces exercées sur la voiture se compensent ou non ?

Le vecteur vitesse varie 
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 on a 
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, donc que les forces subies ne se compensent pas 
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Q10. Quelle force 
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 faut-il maintenant prendre en compte ? 
Il faut tenir compte des frottements.
Q11. Schématiser la voiture et représenter les vecteurs forces 
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modélisant les actions subies par la voiture.

Q12. Avec des valeurs de vitesses issues de l’enregistrement précédent tracer des vecteurs vitesse 
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 en précisant l’échelle utilisée.
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vavant = 1,15 m.s-1




vaprès = 0,35 m.s-1
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Échelle : 1 cm ( 0,5 m.s-1
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Q13. Tracer 
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 (Si besoin sur le bureau, dans le dossier 2nde, revoir le tutoriel « TracerVecteurVariationVitesse.mp4 »).
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Q14. Comparer les sens et directions de 
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 ont même sens et même direction. 
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Expérience 4 : Mouvement sur piste horizontale entrainé par une masse via une poulie
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Mettre en place le dispositif ci-dessus. Prévoir un dispositif d’arrêt du véhicule avant le précipice !

Q15. Avec des valeurs de vitesses issues de l’enregistrement précédent tracer des vecteurs vitesse 
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 en précisant l’échelle utilisée.
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vavant = 0,20 m.s-1




vaprès = 0,73 m.s-1
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Échelle : 1 cm ( 0,20 m.s-1
Q16. Tracer 
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 : 
Q17. Sur le schéma ci-dessus, représenter les vecteurs forces modélisant les actions subies par la voiture.

Q18. Comparer les sens et directions de 
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 ont même sens et même direction.
Pour les plus rapides : 

Afin de prendre en main l’application MatchGraph, consulter la vidéo http://acver.fr/matchgraph 

Indiquer son prénom en cliquant sur [image: image29.png]


, puis cliquer sur Position pour afficher Vélocité
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