
EVALUATION 

1 

EVALUATION : MOUVEMENT DE TRANSLATION ET TRANSFORMATION DE MOUVEMENTS 

 

Question 1 : 

Phase 1 : mouvement de translation uniformément varié. On constate une variation non linéaire de la 
position du robot. 
 
Phase 2 : mouvement de translation uniforme. On constate une variation linéaire de la position du robot. 
 
Phase 3 : mouvement de translation uniformément varié. On constate une variation non linéaire de la 
position du robot. 
 
Phase 4 : le robot est à l’arrêt. On constate que la position du robot est constante. 
 
Question 2 : 

La figure indique que la distance entre le capteur infrarouge et la roue folle est de 3 cm. La distance 
parcourue par le Scooba après la commande d’arrêt (à t = 2 s) ne doit donc pas dépasser 3 cm. Sur la courbe 
C5 nous relevons : (x3 - x2) = 45,5 - 42,5 = 3cm 
 
D’après le tableau de relevés de vitesses, la vitesse du Scooba ne doit donc pas dépasser 21,67 cm.s-1 pour 
que le Scooba ne chute pas dans les escaliers. 
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Question 3 : 

Phase 3 : Entre les temps t2 = 2s et t3=2,3s 
 

 
0

0

0 2 2 0 2 03 0( )

( )

( ) ( ) ( )t t

v

a t a

v t a t t v v t t a t t v





          avec V0 = 21,67 cm/s ; x2 = 42,5 cm et x3 = 45,5 cm 

 

=> 
 

20
0 2

0
72 2

2 3 2
, /

,

v
a cm s


  


   

Les équations horaires de la phase 3 sont donc : 

 

 

   

0

2

72 2

72 2 2 21 67

36 1 2 21 67 2 42 5

,  / ²

( ) , ,  ( / )

( ) , , ,  ( )

a cm s

v t t cm s

x t t t cm

  


   


     

  

 


