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Sequence 6: movement 

 

ACTIVITY 1: Trajectory of a pinguin jumping off a cliff 

 

 

 

 Fiche de synthèse mobilisée (collection en français) :  

• Fiche n°6  : mouvement, position, vitesse, accélération 

 Sommaire des activités ETLV :  

– ACTIVITY 1: Trajectory of a pinguin jumping off a cliff 

– ACTIVITY 2: Speed of the pinguin 

–  
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Ac i i é  de la é e ce  
I age  d ée  a  le  le ille  c e ge e  

 

ACTIVITÉ 1 :  modélisation de quelques systèmes optiques simples 

Partie 1 : questions préliminaires 

1. Vous connaissez tous des systèmes imageurs simples tels que le vidéoprojecteur ou l appa eil pho o  A ocie  

à chacun de ces systèmes imageurs une des fonctions suivantes : 

– donne  ne image ag andie d n obje   n éc an   

– donne  ne image éd i e d n obje   n cap e  

Partie 2 : manipulations 

2. Réaliser le montage ci-dessus sur le banc d'optique. 

 

Déplace  l éc an de maniè e à ce il ec eille l image  Déc i e l image ob en e po i ion pa  appo  à la 

lentille, grandeur, sens) en complétant le tableau ci-dessous. 

3. Modifier le montage en plaçant la lentille a une distance 𝑑2 40 cm  de l'objet, puis à une distance 𝑑3

7,5 cm . Noter dans le tableau les caractéristiques des images observées i c e  po ible  

Tableau récapitulatif des résultats : 

 Vi ible  n éc an 
o i  non  

Po i ion de l image 

di ance 𝑂𝐴′ 
Taille de l image 𝐴′𝐵′ 

Sen  de l image 
d oi e  en e ée  

𝑑1    cm     

𝑑2    cm     

𝑑3    cm     

 
Fiches de synthèse mobilisées :  
– Fiche n°4 : len ille  con e gen e  e  modèle op i e de l œil 

– Fiche n°5 : la relation de conjugaison des lentilles 

 
Sommaire des activités : 
ACTIVITÉ 1 : modélisation de quelques systèmes optiques simples 1 
ACTIVITÉ 2 : Validation expérimentale de la relation de conjugaison 2 
ACTIVITÉ 3 : mesures de distances focales 3 
ACTIVITÉ 4 : des images qui ne sont pas réelles 5 
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Objective: understanding how to plot a trajectory 

nding how DNA strands stick together 

DOCUMENT 1: Movement of the pinguin 

A pinguin jumps off a cliff to dive into the ocean with an initial speed. His movement is observed, and his position is 

referenced versus time.  

Source: wikimedia commons 

 

Source: wikipedia 

DOCUMENT 2: Position and time 

His position, of coordinates x and y, is entered using the code Python: 

 

Time is also coded as a list: 

 

          N = len(x) #number of values 

 

Chapitre 5 : Mécanique

3 t = [0. , 0.11, 0.22, 0.33, 0.44, 0.55, 0.67,

0.78, 0.89, 1. ]

4 N = len(x)#nombre de valeurs

Compétences

Û Savoir t racer une trajectoire en deux dimensions.

On peut ensuite t racer la t rajectoire y = f (x) :

1 plt.plot(x,y,’+’)#tracé avec des croix

2 plt.title ("Trajectoire 2D")

3 plt.xlabel("Abscisse x (m)")

4 plt.ylabel("Ordonnée y (m)")

5 plt.show()

Fig. 07 Trajectoire 2D

III.2 - Tracé des vecteurs accélération

On prend la liberté dans cet ouvrage d’appeler le vecteur variat ion de vitesse, le

vecteur accélération (même si on ne parle pas explicitement de ce vecteur dans le

programme de première).
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◼ Acquiring vocabulary:  

Using the previous documents, find a translation for the following expressions: 

English French 

trajectory  

to plot  

 abscisse 

 ordonnées 

 le langage (informatique) 

 des valeurs 

 

◼ Understanding:  

 

In order to plot the trajectory of the pinguin, which variable needs to be plotted against which other variable? 

_________________________________________________________________________________________________ 

 

What is the initial position of the pinguin? 

_________________________________________________________________________________________________ 

DOCUMENT 3: Plotting the trajectory 

Instructions are then entered in order to plot the trajectory: 

plt.plot(x,y,’+’)#plotting using crosses  

plt.show()  
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ACTIVITY 2: Speed of the pinguin 

 

 

 

 
 

◼ Understanding and applying:  

 

Which mathematical expressions are used in order to compute speed coordinates 𝑣𝑥  and 𝑣𝑦 (using x and y)? 

_________________________________________________________________________________________________ 

 

 

Objective: computing speed at a given position 

nding how DNA strands stick together 

DOCUMENT 1: Computing speed 

Each position can be referred to using indexes: for example, x[i] and y[i] at index i and x[i+1] and y[i+1] at index i+1. 

Speed at index i can be computed using: 

and  

Careful: vx[N-1] and vy[N-1] cannot be computed as x[N] and y[N] do not exist. Indeed, indexes stop at N-1. 

 

DOCUMENT 3: Computing speed using Python 

 

 

 

DOCUMENT 3: Plotting speed using Python 
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◼ Reinvesting, going further:  

 

In the above graph, speed vectors 𝑣 ⃗⃗⃗   are plotted in blue at each position of the pinguin. What can be said with regards 

to speed vectors and trajectory? 

_________________________________________________________________________________________________ 

In your opinion, why is the vector not plotted at the last position of the pinguin? 

_________________________________________________________________________________________________ 

 
 
 

  

DOCUMENT 4: Plotting speed vectors 
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Activity summary 

What you must remember: 

- speed 

- plotting 

- abscissa 

- ordinates 

 

Skills linked to the curriculum: 

 

Compétences Capacités à maîtriser Où dans cette séquence ? 

APP 

• Utiliser du vocabulaire spécifique 

• Faire le lien entre la vitesse moyenne obtenue à partir 
des mesures de positions et la vitesse associée au 
nombre dérivé́.  

• Citer et exploiter la relation entre les coordonnées de 
la position et celles du vecteur vitesse.  
 

Activités 1 et 2 

Lire et comprendre des documents scientifiques Activités 1 et 2 

ANA 
Mettre en lien des documents pour émettre des hypothèses en 
réponse à une question scientifique 

Activité 2 

COM S’exprimer à l’écrit en utilisant le vocabulaire adapté Activités 1 et 2 

REA 

• Utiliser un modèle 

• Capacité numérique : représenter graphiquement 
l’évolution temporelle des coordonnées de position et 
la trajectoire à partir d’un tableau de valeurs de 
positions ;  

• Capacité numérique : calculer les coordonnées du 
vecteur vitesse à partir d’un tableau de valeurs de 
positions ;  

 

Activité 2 

 

 


