
> JE SYNTHESE
HAUT PARLEUR

Materiel : Dmc Bl = MI
- Haut-parleur - Ecran

- Laser - Alimentation de tension

- Miroir avec goupille continue ajustable Pour determiner Bl nous allons :

- osciloscope - câbles •

repérer avec un feutre , la position initiale
- amasses de 100g et amasses de 200g du laser sur le tableau blanc

.

• appliquer délicatement une masse Hd sur

pas plus de 0,5 ampère sur le Haut-parleur le Haut - parleur

f- PREMIERE PARTIE
• Appliquer un courant I jusqu'a ce que

le laser vienne se superposer avec le trait

La position du point P quand on rajoute les du tableau blanc
.

masse sur le haut parleur est donnée par l'equa
-

• on refait la même experience avec un

tion : maximum de masses differentes pour minimiser

- MGEÎ - KZEÎ + IBlÊ=Ô les incertitudes
.

kraideur du système de suspension Tableau de mesures :

Bl : produit entre l' intensité du champ magnetique
B entre l'aimant et les pieces magnetiques et l Mlg) IIA) Bl = ¥1 enT.mil

la longueur du bobinage .

À

0,100 g- 9,81 m.sk .

1. MePnodologie pour determiner le produit Bl . 0,200
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Il faudrait trouver un Pd vers 12-15 # - DEUXIÈME PARTIE

quelque chose comme ça .

quand le Haut - parleur vibre librement suite a

2 MANIPULATIONS une eaitah.cn mecanique l' Ecartant brusquement
⇒ Bonne chance à vous

.

de sa position d'équilibre : La vitesse de

l' equipage mobile est donnée par :

3. CALCUL DE Bl AVEC INCERTITUDES dYÊ¥- + 284¥ + Wok It) --0
dt

Donc on trace la courbe FII) = Mg ⇒ La tension aux bornes du générateur est
Mglkg / N )n *,

proportionnelle à la vitesse de l' equipage mobile
.

3- Et
2- ¥1 4. METHODE POUR CALCULER 8 et wo .

r
- III

on a l' Equation suivante :
ot
,
r ot

,
2 01,3 01,4 >ILA) ë + 28oz + v02 z = O

I : barre d' incertitudes verticales

2g d' incertitudes sur chaque masse : quand on met 1- 28 correspond à l'amortissement du signal .

masse : 2.10-3×9,82 On sait que les solutions d'une équation
quand on met n masses 2.to?n

. 9,81 . différentielle de ce type sort de lafporme :

m : barres d' incertitudes horizontales
. vlt) = A e-

*
eos ( ut + ¢ )

1- ✗ le dernier digit ⑦ 1% de la valeur lue avec w = No2-82

☒ si on a 0,08 A ⇒ wo = WL -182
'

✗ 0,08 + 0,01 = 0,0108

Comme la tension et proportionnelle à la vitesse

( 0,08 ± 0,021A . on peut écrire :

Ut = Uo e-
"

Cos / wt + ¢ )
Mglkag / N ) ÉD

'

s - EI Pour determiner expérimentalement 8 et wo ngait
2- ÉD le montage suivant : Haut parleur

r
- l n-nmfrot.ro

,
2 01,3 oh (A) Roscillo = 1-MR

~ Epps = Blu

Pd c'est la pente de la courbe bleu

et Be = Être ± /Edna -1%1*1/2



• on va realiser une percussion propre ; pour cela ①arc : Û- = e-
"tik )

= et
si

on prend un crayon - gomme et on percute
doucement ( mais pas trop non plus ) la membrane

.
⇒ 8 = + f- ln (%-)

Pas besoin de le Cacher : juste donner un petit

coup avec .
De plus on avait wo = v2 -182

'

• sur l'oscillo on va lire la courbe suivante: WT = LIT ⇒ w = FI
Mosca avec T la periode du signal .

Mme > t
5- MONTAGE ⑦ EXPERIMENTATION :

Pour le réglage de l'oscillo :

•

zero à gauche : juste avec le triger
• auto set • cc sur voie 1

⇒ même courbe que la vitesse car on a
• Run / stop en vert • Lu par div .

eag = Bl - v : vitesse proportionnelle à la tension .

° single en vert • 10ms par div

⇒ on relève les valeurs mette puis

Ug et tg avec les curseurs
.

⇒ on calcule la periode avec l'oscillo aussi
.

6. VALEURS ET INCERTITUDES

Me My T ⇒ incertitudes dependent

sur cette courbe on prend 2 points à des main : f- des divisions de l'oscillo
.

^

Me - - -

ai
• ftp.t#:n .t

,
⇒ pour savoir les incertitudes on

déplace le curseur d'un cran à

droite ou d'un cran à gauche .

elle = Mo e-
"'

Cos / wte -10 )
My = Mo e

- Sta
Cos (wtg + ¢ )

comme ta = te -1T avec T la periode
coslwtg -10 ) = COS Lute -1%1+0 )

= coslwtrto)



7
.

S et wo AVEC INCERTITUDES

a- ÷ -

en /%-)
Snax = ¥ lnftkmax )Moanin

smin-tma-enlh.IE#AS=Smax-8min

a-

wo =
£+82

Woman = ¥¥)2+ Smai

Womin = (II) ? 8min
&

Tmax

Wo =
Woman

- Womin

2



> JE SYNTHESE
SOURCES ET MESURE DE CHAMP

1. E- 2,5A on devrait obtenir des trucs comme ça :

• schéma du montage :

G- bobine
pçregistanæ de la bobine

1mW

ïa
s

] des lignes de champ vont toujours du nord vers

+ -

le sud
.

Rg = résistance y
generator & . capteur à effet Hall

pour avoirÀ selon
On sait que VH = KB

,
avec kune constante

•

sens du courant dans la bobine
, y jÂ réelle

.

'INI
→ sur les aimants permanents • determination de la constante K .

en general on a Nord : rouge § se on sait que au centre de l'aimant en Mon

sud : vert
.

année du → . a- game

connait la valeur du champ : oe Tesla .

générateur r a du géné on nous donne le module du champ donc

il faut positionner le capteur exactement perpendiculaire
⇒ reporter sur le schéma les faces nords et sud de au champs .

la bobine
.

⇒ si notre capteur est une barre fine avec une

• Tracer les points (ou sens inverse patelle blanche visible : la pastille blanche est le

des fleches ça capteur .

Il faut quelle soit 1- au champ .

depend de la
a- capteur

face nord - sud de ⇒ si c'est une barre noire ④ Epaisse le capteur

{ < mis la bobine ) est totalement à l'extremité

+
Mg
- s

← capteur
↳ complexe pour le mettre 1- au champ à l' interieur¥Ëfgy de l'aimant .

1 {Mst se



à l' interieur de l'aimant 3
.

Mesurer le champ au point Mh
- les lignes de champ vont

-

en ligne droite du Nord

vers le sud

[ il faut positionner le capteur comme ça .

<

⇒ il
y a toujours des incertitudes : le capteur n' est Inna

jamais parfaitement perpendiculaire , le multimètre et
-

Moi

le capteur a aussi une incertitude
.

.

'

quand on met le capteur au milieu de l'aimant
,

⇒ on trace une droite du centre du repère
il faut le tourner un peu à droite ou a gauche jusqW.tn#hE?onneeeTapeur
est on s'arrete quand on voit que le maximum 1- à cette droite sur My .

est atteint : ça veut dire qu'on est bien t ↳ on le fait tourner un peut en restant

aux lignes de champ sur My pour avoir la valeur la plus grande

→ on lit une valeur sur le multimètre : vit

p
-¥ f- B-t- y " t "

✗
"Mur

(nu ) = ¥
i
-

- - - - -à
-
- i.
← capteur ici on mesure B

.

ici on mesure : B- B = RT
.

4 .

COSX

⇒ sur le multimètre on a donc une valeur
_ { <

"
¥

donc K = ¥ V. T
- l

- s

AK

+
= +÷ .ËÏËVH

va

AU# = ± dernier digit ✗ 2 ⇒ on fait comme la question 3
,
on prend juste

AB ⇒ donné la perpendiculaire en chaque point .



> JE SYNTHESE
INDUCTION STATIQUE

- Détermina#OR clef pollf résumé : • quand on approche un pole N : creer un PN

t dl 'un aimant naturels . quand on éloigne un poles : creer un PN

• quand on approche un poles : creer un PS
⇒ de phénomène d' induction s'oppose a ce qui

• quand on Eloigne un pole N : creer un PS

le creer
.
La bobine va vouloir s'opposer au

champ B- de l'aimant en créant une face
sud ou une face nord, en créant un courant i.

#
Mutuelle (l' IRM#Ne M
entre & bobines

• On branche le multimètre à aiguille à
la bobine : faire attention ausens : A / COM 1

. Expliquer comment l'experience permet de

et Entrée / sortie de la bobine retrouver M
.

sans croisement avec croisement on néglige l' inductance face à la résistance .

Eo os Eo os
y est la tension induite donc

① ① Ug = es→ g = M ×

dt

• si courant >0 puis <0 • si courant >0 puis 40 or ie = Upec donc M. diff = jwMis
La bobine creer un champ À créé vers le bas pour = jWgMMe_
B. vers le haut pour compenser un champ Bip
s'opposera un champ ÂA qui s'éloigne . Car ie = IENT donc pour le denver il suffit
arrivant sur sa face ⇒ Pole approché est le de multiplier par jw d'ou dË- = jwir
⇒ Pole approché est pole sud .

un pole Nord UFE =WL-atecw-LTfgenerapeur.si
courant puis >0 • si courant co puis>0 ⇒ on peut donc en déduire M

.

La bobine creer un champ La bobine creer un champ
Biers la table pour compenserÀ vers le haut pour M = MIR

Tue
le champ B-À qui s'Eloigne s'opposer au champ B-À qui
⇒ pole approché est un arrive

.

pole sud .

⇒ Pole approche : Nord
.



&
.
on fait le montage suivant :

(

thug
R

y
-

H2

irlt) H

tfzyiglt
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^

Rg
^

Malt)
mit) ! } ¥

n
+

elt ) l
-
-
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¥
⇒ Pour minimiser les incertitudes

,
l'amplitude

crete à crete doit prendre tout l'écran de

l'oscilloscope .
Pour mesurer les incertitudes sur les

mesures de tension on déplace le curseur d'un

cran vers le haut ou d'un cran vers le bas
.

Merete a crete = Me ✗ & .

3. on a M = R ✗ Mlle✗2Ff

AM = /AMI + AMI +0,02 +0,02) ✗ M

Mg p î

incertitude incertitude

relative surf relative sur R
.

4 . Mg est une tension induite donc plus la

distance augmente , plus y diminue donc

M diminue
.

On devrait avoir une courbe comme ça :

Mlmlpt)

t

1-

t

+

1-

1-

1-
t
+
+ + + + +

Acm )



DE SYNTHESE
MASSE VOLUMIQUE

Pour determiner la masse volumique du materiau À /Pin ) + ÂIË.ge) = 0

il faut connaitre sa masse et son volume ⇔
- COSO . ②B. Pmr .

ité t COSQOG - Ptigetz-0
car e. = ÷ ⇔

- COSOOB . g. met 050.009 . mtige -0
⇔

mug
-

- :¥%¥g÷1ᵉʳᵉ étape : calcul de la masse mine du materiau

inconnu par une balance romaine dans l'air mtige = me Æ
OG

1. ⇒ determiner la masse de la tige .

2
.

Determiner la masse inconnue

( parce qu' on peut pas la mettre au centre ) - on accroche la tige a une distance 0A

on met une masse d' un coté de la - on place la masse inconnue en A

barre pour qu'elle s'Equilibre - en place plusieurs masse en B jusqu'à

nuy obtenir un équilibre .

⑧ >Mae
Â̂ lrp.BA NÂ

•

B

la Ë
"

of
" °

O ' '
•

②

°

inconnue
A
* ukiyo

xp A •

" Ânonne
.

⇒ on est a l'équilibre
" Ione

ma Page
Minc

ZFETÈ =Ô et EMIFEJÈ) =Ô "Piné

des forces exterieures sont : On fait le PFS et le theoreme des moments
,

• La réaction du support de la barre
.

À ma donc :

• de poids de la masse En EÂIFIÈ ) = MYRTE ) # MÎPÈIGe) +ÂIPMÎATMIÂ)
• de poids de la tige Âge
EMJÎFIT ) = MÎIPM

'

) + MJÏÂ) + ÂIPÎGE) avec MTIÂ) = Ô car la force s'applique en 0
.

À /À ) = Ô car la reaction agit en 0 . À / Pine) = AO .
os O

. Pinc . À
MJ ( Pin ) = - OSO

.
OB

. Pm . NI À /Âge ) = OG
.

COSO
- Ptige MÎ

À / Âge ) = COSO
.
OG . Page . UÎ À ( Enio ) = - OB OSO

. Pmeo.tt?



[À / Fèàt) = AO .
Cos O

. Pinc . À + vin, =
0A - Minc + OG mtige

- OBMCO

OG
.

COSO
_ Fige À

- OB COSO
. pmeo.tt? beau

-

0A
.

⇒ 0A
.
COSO - Minc . g

-100
- COSO . mtigeig linc = MII

- OB
.

COSO
. Ma - g = 0

Vince

⇒ mine =

OBCOSO . mco.G-OG-COSO.mh.gg
0A . SO . g 3eme Etape : les incertitudes

Amasse = somme des incertitudes des masses

mine =
$.co/sOl0B-mco-0G-mtige ) misent

.

OA.co/sO-G/ AOB = AOA = AOG = 2mm 11mm de

mine =
OB - mo

- Ocrmtige chaque coté de la mesure ) .

0A

Pour mtige : mage = me %f-
2eme Etape : calcul du volume Vine du materiau

inconnu par la balance romaine dans l'eau
.

en lmtige ) = ln ( ne ) + ln (OB)
- ln (OG )

DOBdmtige_ = dme +

☒
- DOI

⇒ On fait la même manip que dans la mtige Mr OG

première partie mais on doit immerger compte - Amtige = ( fnmj-t%0B-t.tt#xmtige
tenant la masse inconnue dans l'eau pour

avoir une bonne poussée d'archimède
. pour mine : min, =

OB.mco-OGmti.ge

NÂ
•

B
0A

Mine
, max

=

OBMAX - moi Max - 06min mtige ,min
O '

§
•

⑤

°

inconnue 0Amin

A •

¥
"

" Ânonne
.

Ptige Mine
,
min =

' ' '
'

Minc
"Pine

Amin, =
mine

,
Max

- Minh min

→ on refait le théorème des moments mais en 2

ajoutant la poussée d'archimède ( force opposée Pour Vine :

au poids du fluide déplacé ) ☐ vine =

Vine
,
ma x - Vine, min

MÎIPÂ ) = - eeau.vincg.OSO.CA À
&

Pour eine : eine = Mint
Vinc

0A
.
COSO - Minc . g

-100
- COSO . mtige - G

- OB
.

OSO
. mco.g-eeau.vinc.g.co .

0A
= 0 Aline = (

Amine
+ ^j linc .

⇐ , Vince =
COXO . (OA.minc-OG.mtige-OB.no) Minc

eeatl.g.co/SO-0A



> JE SYNTHESE
RESSORT : FABRICATION D'UN DYNAMOMÈTRE

2eme methode : dynamiqueI- mesure de K
1ere methode : statique *. }lm§ ,

}z§ le : position
""""""

d'équilibre

prie | }# E- -mg.ir nô

Fpi = KIL - lo ) ut
u AFR u

LÀ - noter le lo et le le
Avec le PFS on a : À+FÂ= 0 - tirer le ressort puis le tacher pour le faire

-

mg + Kil - lo ) = 0 osciller
.

⇐ ,
K = MI - mesurer t sur 10 periodes 1- = ¥

e- lo

⇒ on prend plusieurs masse pour être plus précis PFD = mà = [ Feint car m = ok

- m a. À = -

mg à +

kll-lolu-imk-e.me?-Incertitudes : on projete sur UÎ :

Am = 0,01
*
m - MÏ = -

mg + Kl - Klo

Al = Alo = 2mm on pose b- z et lo⇒o

AC- lo) --4mm MÏ t KZ = -1mg
- 1£20

Ï + Kmz = g-£-20

mn
±

= v2 et w = 2¥m

eff = ± ⇒ K = m .

&

g

⇒ on mesure T au chronomètre ( prendre plusieurs

periode puis diviser pour minimiser les incertitudes .

> e- lo

⇒ même technique que pour H
- P avec boites

d'incertitudes



Incertitudes :

• m connue à 1- %

• incertitudes du chronomètre 10,1s ? )

on fait les incertitudes logarythmique
avec ✗ = m UTI

T2

AK

F
= AMI + 2.AJAK

= ( AL-I-2.FI ) .
K

.

- determination d'une
Image inconnue

on a determiné K mais maintenant c'est

la masse qui est inconnue
.

on avait avec partie 2 :

K = mode
- lo

⇒ M = kg ( l- lo )

Incertitudes :

mmax = kmat-llmax-lome.nl
g

mmin =
Knin ( lmin - lomax )
g

Am =
Mmax - Mirin

2



> JE SYNTHESE
PENDULE DE TORSION

mesure preaje d'une # mesure
d'amortissement

pseudo -periode
Logiciel CASSX :

1. ⇒ On compte le nb de fois que le faire les réglages :
pendule passe au même endroit ( par exemple • entrée B : Deplacement Bpx

quand il est le ④ incliné sur la droite)
.

•

gamme : à adapter à l' amplitude maxl2.SI

on prend 10 periodes ent on divisera le temps .

rayon : celui de la roue trouée du détecteur

trouvé par 10 pour avoir la pseudo - periode .

° temps : 60s

. intervalle : 10ms .

&
.

Pour les incertitudes il faut compter le

temps de reaction de l'humain ④ la perception Methode des oscillations libres :

de la fin du mouvement
.

• Avec la courbe qu' on a obtenue sur CASSY

AT = 0,5s .
on trace l'enveloppe exponentielle ( clique droit
sur la courbe) . sélectionner & points de la

3. Théoriquement si on mesure 1000 periodes, courbe assez éloignés
on diminuera l' incertitude enormément

.
Mais • En bas a droite on a l'Equation de la

au bout d'un certain temps l'amplitude des courbe ( on doit surement rentrer la forme
oscillations diminue : ces oscillations ne sont de l'expression)

plus perceptibles au bout d'un certain temps .

⇒ on peut plus les mesurer . On sait que la solution de l'equa
- diff

→ on ne peut pas ameliorer la précision de est de la forme :

la mesure indéfiniment . Olt ) = A e-
*

.
Cos ( ut - e)

⇒ question a pas dans le TP finalement ↳ par identification on peut determiner 8
.



= Courbe d'étalonnage sur canyon va avoir

A
ndu capteur de M'flfje - - - - - ampeinaemæ
-

µ At
F- M¥-1 ici )

de rotation µ:
1.
fpenŒ > t

frequence propre : f- ( T questions)

comme les amortissement sont très faible on va

trouver à peu près la meme chose pour freq , propre

zen frequence de résonnance .

Il faut que le regime permanent soit atteint

# étude de la constanteavant de prendre les mesures de periode .

( graphe stable et répétitif ) . de raideur entoyion
Pour mesurer la periode on le fait sur Cassy :

on trace un trait et ça nous donne un 1
.

La constance de raideur cenctorsicn ,
c'est

At qu' on divise parle nombre de periodes le coefficient par il faut multiplier l'angle o
( produit par le delage entre & points A et B

⇒ on peut prendre les valeurs rpy :
initialement colinéaire à la tige par rapport a son

10 tr/min
,
20 tr/min

,
30 tr/min axe ) pour obtenir le moment du couple de

torsion
.

&
.

Determiner la frequence de résonnance du

pendule :
2

.

⇒ on peut faire une étude statique .

* un accroche une masse connue sur le bord

ta frequence de résonnance c'est la frequence à du disque .

laquelle l'amplitude est maximale
.

* quand c'est stable : on mesure l'angle avec

on devrait trouver une courbe en cloche : le logiciel Cassy
An |

,

⇒ frequence de * ensuite on fait le theoreme des moments .

-

Position
initiale

amplitude maximale . À (F) +À LÀ) = ô:Ï÷:÷
."

une fois regime
"
ÎÉ
-

mg R
- CO = 0

À ⇐ mgd
u

o


