Videomerania v prostredi IP COACH - Pohyby telies v tiaZovom poli Zeme 1

Sikmy vrh nahor

Ulohy:

Zistit zavislost’ polohy a rychlosti pohybu telesa konajiceho Sikmy vrh nahor.
Fyzikalny princip:

Sikmy vrh nahor kona teleso, ktorého pociatocnd rychlost’ v, zviera s vodorovnou rovinou

uhol «. V tomto smere kona teleso rovnomerny priamociary pohyb a suc¢asne pada volnym padom.
Sikmy vrh nahor je vSak vhodné rozlozit na dva pohyby na seba kolmé, ato na vodorovny
rovnomerny priamociary pohyb s rychlostou v, =v,cosa a na zvisly vrh nahor s pociato¢nou

rychlost'ou v, = v, sina . Potom pre stradnice telesa v Case ¢ plati:
X =vfcosa
) I
y=vyisinax —Egt

Videomeranie

Postup merania:

1. 'V Casti Data video — examples otvorte aktivitu “basket3*. V tejto aktivite budete skumat,
ako sa meni x-ova a y-ova suradnica polohy telesa pocas jeho pohybu.

2. Pred zacatim merania si videoklip prehrajte. Popiste pohyb telesa.

3. Stradnicové osi, kalibracia dizky a potrebné grafy st uz pripravené. Stlatenim pravého
tlac¢idla mysi vol'bou ponuky Axes (Suradnicové osi) ich mdzete zviditel'nit. VSimnite si,
kde ma suradnicova ststava pociatok, aké je Skdlovanie stiradnicovych osi a ako sa pocas
pohybu meni x-ov4, resp. y-ova suradnica polohy telesa.

4. Do pripravenych grafov x(2), y(1) a y(x) |[2SEvi™
zakreslite  svoju predpoved’ o priebehu |, F
sledovanej zavislosti pomocou ponuky -
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5. Stla¢enim zeleného tlacidla na hornej liSte spustite meranie. Kliknutim vzdy na rovnaky bod
pohybujticeho sa telesa postupne oznacujte jeho polohu.. (Pre presnejSie snimanie polohy
okno videoklipu zvécsite na celt plochu obrazovky).

6. Na obrazovke sa zobrazia grafy zavislosti y(x), x(¢), y(t). Zobrazené grafy zavislosti
porovnajte s vasimi predpoved’ami.

Analyza merania:

A. Meranim na grafe ste ziskali grafy zavislosti y(x), x(?) a y(t). PopiSte pohyb telesa
v horizontalnom a vertikalnom smere a jednotlivé grafy vysvetlite.

1. Urcte, ako sa poc€as pohybu menila x-ova, resp. y-ova stiradnica telesa s casom:
x(1):
y):

2. Na zéklade zavislosti x(2), resp. y(¢) uréte, aky pohyb vykondva teleso
V smere 0si Xx:

Vv smere 0si y:

3. Ako sa menila rychlost’ pohybu telesa v smere osi x, resp. y:
Vx

Vy

4. Urcte z grafu zavislosti x(#) velkost horizontalnej zloZky rychlosti pohybu telesa vy:

Vx =

viete povedat’ o silach posobiacich na teleso pocas pohybu v smere osi x, resp. y ?

Co
Fx
Fy

6. Odcitajte z grafu suradnice telesa v bode A odpovedajicom zaciatku vrhu a v bode P, ktory
odpovedd maximalnej vyske vrhu vzhl'adom sa zvolenu suradnicovu sustavu:

A (X0, y0) = P (x,y)=
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7. Urcte vysku vrhu vzhl'adom sa zvolenu siradnicovi ststavu.

Ninax=

8. Do pripraveného obrazka zakreslite vaSu predpoved’ o priebehu zavislosti vx(?), vy(2).

ury
]

b AL L L L |

vy (m/s) wy (mfs)
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B. Vytvorte grafy zavislosti horizontialnej a vertikdlnej zlozky rychlosti od ¢asu pomocou
funkcie Process/Derivate (Spracovat/Derivovat). Tato funkcia vypocita hodnotu priemernej
rychlosti z dvoch po sebe nasledujiicich hodndt polohy a Casu #1,x1, £, x2, r€8Sp. t1,V1, 12, V2, tJ.

Ax - A - .
v, =—= Lo resp.v, = _VTh Graf vx(?), resp. vy(7) vlozte do niektorého z volnych
At t,—t, At t,—t,
okien. Upravte rozsah osi grafu v.(?), resp. vy(¢) tak, aby obidve stradnicové osi zacinali od
nuly a obidva grafy nastavte ako bodové.

1. Urcte, ako sa menila rychlost’ pohybujticeho sa telesa v smere osi x a y
Vx
Vy

2. Grafy vy(?), resp. vy(2) fitujte vhodnou funkciou. ZapiSte typ funkcie a hodnoty konStant a,b.
Funkcie, ktorymi ste grafy fitovali, pridajte ku grafu ziskanému meranim (4dd graph/Pridaj

graf).
i o f(x)= a= b=
vwi o flx) = a= b=

3. Ktoru veli¢inu v naSom merani zavislosti v(¢) predstavuje predstavuje nezavisla premenna x
a zavisla premennd y=f(x)?

y=ftx)=
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4. Urcte fyzikalny vyznam konStant funkcie, ktorou ste fitovali graf vy(7).

a

b

5. Ktort veli¢inu v naSom merani zavislosti vy(#) predstavuje predstavuje nezavisla premenna x
a zavisla premennd y=f(x)?

=
y=fx)=

6. Urcte fyzikalny vyznam konStant funkcie, ktorou ste fitovali graf vy(z).

a

b

7. Odcitajte z grafu vy(¢), v ktorom okamihu nadobtda vertikalna zloZka rychlosti nulova
hodnotu.

8. Kde sa nachadza teleso konajuce Sikmy vrh v okamihu, ked’ vertikalna zlozka rychlosti
nadobuda nulova hodnotu?

9. Do pripraveného grafu zakreslite vasu &
predpoved’ o priebehu zavislosti vel'kosti
rychlosti telesa pocas Sikmého vrhu nahor.

t(s)

. Vytvorte graf zavislosti vel’kosti rychlosti
od ¢asu kliknutim na ikonu Display Diagram/ Zobraz graf na hornej liSte obrazovky a vol'bou
ponuky New diagram/Novy diagram.

1. Ako suvisi velkost rychlosti telesa s vel'kostami zloziek rychlosti v kazdom okamihu
pohybu?

2. Ako sa meni velkost’ rychlosti telesa pocas pohybu?
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3. Ma tato zavislost’ minimum? Ak ano, ktorej polohe telesa odpoveda najmensia rychlost’?

4. Graf zavislosti vel'kosti rychlosti od ¢asu v() fitujte vhodnou funkciou. Zapiste typ funkcie
a hodnoty konstant a,b,..

) =

5. Charakterizujte slovne zavislost’ velkosti rychlosti od ¢asu v(z).

6. Do pripraven¢ho grafu zavislosti y(x) zakreslite zavislost’ ziskanii meranim a dokreslite

vektory rychlosti na zaciatku, na konci vrhu a v najvy$Som bode vrhu. Uvedomte si pritom
aky ma rychlost’ telesa smer a velkost’ v uvedenych bodoch trajektorie.
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