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a Pour piloter cet “engin”, il vous faudra débourser 1199$ (1100€) et étre un skateboardeur averti. 1/8
: 2. Hypotheses
g Dans sa phase d’accélération, le skateboard est en mouvement rectiligne uniformément accéléré.
. - La force du sol sur la roue arriére au point A est inclinée par rapport a la normale grace a I’adhérence
N entre les pneumatiques et la route, c’est la roue motrice.
i - Le sol exerce sur la roue avant une force B normale au contact.
= - Le point G est le centre de gravité du skateboard monté par son rider” en position centrale.
) - La masse de I’ensemble skateboardeur + skate est de m = 100 kg
. - L’accélération de la pesanteur est prise égale a : g = 10 m/s”.
: 3. Modélisation :
% Sens de
" déplacement
B N
p 0: Sol ’
- 1 o Cendnlanncdacee.
| = B ; T
“?G'@BEE. AD B o QUB 00 &



1 1 1 1 | E 1 1 1 2 1 3 1 4 | 5 1 6 | 7 1 8 | 9 1 10 + 11 1 12 | 13 [ 14 1 15 1 I 1 1 1 1
A
4. Etude en phase d’accélération maximale : 2/8
1) Calculez I’accélération (3 chiffres significatifs) que subit le skateboardeur pour atteindre 37 km/h en 5s avec
les hypothéses énoncées. 3;
— l =,
T _ﬁ? a= _3& = 2,06 m/2
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Pour la suite de I’étude nous prendrons a; = 2,1 m/s® eaer v i / € = 21/1 2’ 06;{ /’/ S“( 4
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5. Etude des actions mécaniques s'exercant sur le skateboard en phase
d’accélération maximale :
2) Sur le modéle de la page précédente, placez les vecteurs représentant les actions mécaniques qui
s appliquent sur le systéme isolé (SI) : skateboard + rider, dans ce cas d’étude.
3) Ecrire les actions mécaniques sous forme torsorielle (BAME) en leur point d’application.
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3. Modélisation :
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2) Sur le modéle de la page précédente, placez les vecteurs représentant les actions mécaniques qui ‘
s ‘appliquent sur le systéme isolé (SI) : skateboard + rider, dans ce cas d’étude. 4/8
3) Ecrire les actions mécaniques sous forme torsorielle (BAME) en leur point d’application.
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C Q“_
D1+2/0 = we A

4) Appliquez le PFD au point A (déplacez les torseurs) et en sortir les équations de projection :

PFD : Y{Toxto142} = {D1+2/0}A
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w point A (déplaceg les torseurs) et en sortir les équations de projection
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6. Etude en phase d’accélération maximale en fonction de *’d’’ :

Une étude graphique de la phase d’accélération maximale en fonction de la distance ”’d”’ (voir modélisation) a
permis d’en sortir les résultats suivants :
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7)  Que peut-on en conclure ? (développez votre réponse notamment sur la modélisation)
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