MENO: ROCNIK A TRIEDA:

6. LABORATORNE CVI CENIE

ZAVISLOST POLOHY, RYCHLOSTI A ZRYCHLENIA OD CASU PRE ROVNOMERNE
SPOMALENY POHYB

Ciel:

* V programe Coach zobrazgrafy zavislosti polohy od ¢asut a zavislosti rychlostv od
¢asut pre rovnomerne spomaleny pohyb vai

» Urgit z grafu vékod zrychlenia

* Vedie’, ako sa na grafe prejavi pohyb g8ién, resp. menSim zrychlenim

Pomaocky:

* Pcaita¢ so softvérom Coach, karta Coachlab I, senzorpglsampa s véni malym
trenim pre pohyb vozka ako je napriklad vzduchova draha,l'&oice a podobne,
vozicek, meradlo Eky



Uloha 1:

Zobrazte grafy zavislosti polohy, rychlosti a zrigrhia od¢asu pre rovnomerne spomaleny
pohyb.

Postup k tlohe 1:

1. Polozte na rampu, (napriklad vzduchova drahu alebdd’ajnice), ktord je na jednom
konci podloZzena (naklonend rovina) WK a presvette sa, Ze sa modzZe e
pohybova&. Do stojana upevnite senzor polohy a poloZte zaikenému koncu rampy.
Pri takomto usporiadani sa véek bude pohybovasmeromod senzora nahor po
naklonenej rovine, teda bude sa pohylbaewnomerne spomalenypohybom.

2. V programe Coach vytvorte aktivitu ,Spomaleny pohglyv nej grafy zavislosti polohy,
rychlosti v azrychlenia a od ¢asu t podla nasledujacich obrazkow. 1,
¢. 2,¢8. 3:
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20r a/m/s-2 Graf zavislosti zrj-‘chlenia od ¢asu
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Nartnite preruSovanou ciarou vaSe predpovede do uvedenych grafov. Bude
zrychlenie(spomalenie) v tomto pripade kladné, mépalebo nulové?

Porovnajte svoje predpovede so svojimi susednstéeici je vaSa predpowe v suhlase
s ich predpovéami. Nartnite plnouciarou vaSe predpovede po diskusii so susedmi.

Overte svoje predpovede experimentom. Opakujte rexpat, ak je potrebné dovtedy,
kym neziskate ,pekné” grafy. Dohliadnite, aby s&avauka p&as merania nenachadzala
medzi voztkom a senzorom. Zaite pohyb vozika asi vo vzdialenosti 0,5 m od
detektora polohy.

Uloha 2:

Rozlicnymi  metdédami, opisanymi v teoretickom principectar ve’lkos® zrychlenia
rovnomerne spomaleného pohybu v&ai

Teoreticky princip:

Urdenie priemerného zrychlenia pomocou deffného vz’ahu a grafu zavislosti
rychlosti od¢asu

Priemerné zrychlenie na ditom Useku trajektérie mozno vygitet’ ako podiel zmeny
polohy Av a prislichajucehoasového intervalt :

Av
a, =—
At
Zvolime si dva body na grafe zavislosti rychlosticasu, oditame pomocou funkcie scan
ich stradnice a zapiSeme do pripravenejliiajau



v/m/s t's

Bod 1
Bod 2

a vypaitame priemerné zrychlenie:

Avims™

Afls

* Priemerné zrychlenie ako smernica grafu zavislastthlosti od¢asu

Pri rovhomerne zrychlenom pohybe je grafom zasisloychlosti od¢asu rastica
linearna funkcia.

Ako sme mohli pozorovapri merani, rovhomerne zrychleny pohyb §3fén zrychlenim
.Kresli* graf zavislosti rychlosti odtasu ako polpriamku, ktora je strmSia a®&m
rovnomerne zrychleny pohyb s mensim zrychlenim jretnad.

Matematicky linearna funkcia je ¢@né rovnicou

y =kx+q, kdek,qUR
Redlnecislo k v rovnici predstavuje tzv. smernicu priamkynaSom pripade polpriamky
a plati, ze

k =tga, kdea je uhol, ktory zviera polpriamkas kladnymsmeromvodorovnepsi x

Teda smernica k kvantitativnecufe sklon polpriamky v& vodorovnej osi. Znamienko
tejto smernice wuje,¢i polpriamka je rastica alebo klesajtca.

Ak tuto tedriu aplikujeme na naSe fyzikalne meraméislosti rychlosti v odtasu t,
polpriamku tejto zavislosti matematicky opisuje mma

v=at+v,,
kde a je zrychlenie objektu @ je za&iatocna rychlos objektu.

Ak porovname rovnicu lineéarnej funkcie s rovnicawislosti rychlosti odtasu, vidime,
Ze smernicou v tomto pripade je zrychlenie a&agon hodnota tohtdisla udava vikos’
zrychlenia, znamienko udava smer zrychlenia.

Smernicu priamky, grafu zavislosti rychlosti &asu v programe IP Coach nam ung
zistit' funkcia,analyse” (spracova a analyzova), ,function-fit* (fitovanie funkciou)

Postup k tlohe 2:

1. Pomocou grafu zavislostiodt v prvej Ulohe ufte priemerné zrychlenie oboma spésobmi
uvedenymi v teoretickom principe pre aspfeden pripad rovnomerne zrychleného
pohybu.

2. Urcte priemerné zrychlenie aj pomocou funksoan (prezeraniez grafov zrychlenia.
3. VyuZzite k tomu pripravené tabky:



Rovnomerne spomaleny pohyb s mensim zrychlenim:
a) Pomocou funkcigscan” (prezeranie)z grafu zrychleniaa = ....... m.3%
b) Pomocou funkcigscan“ (prezeraniey grafu rychlosti:

v/m/s t's

Bod 1
Bod 2
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¢) Pomocou funkcie ,analyse®, ,function-fit* z grafyiehlosti:a =

Rovnomerne spomaleny pohyb s¢gém zrychlenim:
a) Pomocou funkcie ,scan“ z grafu zrychlerge= ....... m.3g

b) Pomocou funkcie ,scan® z grafu rychlosti:

v/m/s t/s

Bod 1
Bod 2

c) Pomocou funkcie ,analyse*, ,function-fit* z grafyahlosti:a = ....... m.$

Odpovedzte na nasledujlice otazky:

1. Aké su hodnoty vikosti zrychlenia ufené z grafu rychlosti? Aka je Ko’ zrychlenia
uréend z grafu zavislosti zrychlenia sasu?

2. Zhoduju sa tieto tri hodnoty? Vysvetlite pripadogdiely v hodnotach zrychlenia.



3. Priemerné zrychlenie ma kladnu alebo zapornd hathafhoduje sa to s vaSou
predpoveéou?

4. Obrazok ¢. 4 ukazuje polohu vodgka v rovnakych casovych intervaloch @as
spomaleného pohybu.
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Vo vhodne zvolenej mierke &dnite vektory rychlosti pre vozék, ktory sa pohybuje
rovnomerne spomalenym pohybom smeroth detektora polohy. Predpokladajme, Ze
v éaset; je voztek uz v pohybe. Mi&kos™ rychlosti véase t ako aj vékos™ zmeny
rychlosti si zvdite 'ubovd’ne.

5. V predchadzajucom obrazku ukézte, ako najdete vekteny rychlosti medziasmi §
at, t, ats tz aty (nezabudnite, Ze vektor zmeny rychlosti je konceektor rychlosti
minus zd&iatoiny vektor rychlosti). Utte orientaciu tohto vektora a pomocou neho aj
orientaciu vektora zrychlenia. Porovnajte so smepoimybu telesa.

6. ZapiSte matematické predpisy zavislostE x(t), v = v(t) aa = a(t) zistené pomocou
funkcie ,function — fit* (fitovanie funkciou). O aké matematické zavislosti ide
(konStantnd, linearna, kvadraticka )?



7. Porovnajte hodnoty konStant ckatocnej rychlosti y a zrychlenia a éené pomocou
grafu rychlostiv = v(t) a pomocou grafu polohy= x(t)



