M ENO: ROCNIK A TRIEDA':

4. LABORATORNE cVI CENIE

UVOD K ZRYCHLENIU

Ciel’:
» V programe Coach zobrazgrafy zavislosti polohy od ¢asut a zavislosti rychlostv od
¢asut pre rovnomerny pohyb va#a.

* Oboznami sa s tréou velginou - zrychlenim (po polohe a rychlosti), ktordsage pohyb
objektu a zobrafigraf zavislosti zrychlenia athsu pre rovhomerny pohyb.

Pomaocky:

» Paitac so softvérom Coach, karta Coachlab II, ultrazvikeenzor polohy, vhodné
meradlo dZky, voztek na drahe (K@jnicky, prip. hladka doska)



Uloha 1 (opakovanie):

Zobrazte grafy zavislosti polohy od ¢asut a zavislosti rychlosti odasu t pre rovhomerny
pohyb voztka.

Postup k ulohe 1:

1. Rovnomerny pohyb modelujte pomocou pohybu &keibez trenia na vzduchovej drahe
alebo na drahe s Rajnicami. Na jednom konci vzduchovej drahy upevnihoestojana
senzor polohy a do vzdialenosti 0,5 m od neho umi@e vozéek.

2. PInou ciarou n&rtnite vasSu predpowvk grafu zavislosti polohy odtasu a zavislosti
rychlosti od ¢asu do pripravenych grafov na obrazkul a¢. 2 pre pohyb vozka
z pozicie 0,5 m smerom od detektora (vyuZite priwoje skisenosti z merani pohybu
vasho tela):
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3. Pohybom ruky uwdte voztek do pohybu, spti,e meranie a otestujte vasSu predputive
Dbame pritom, aby naSa ruka nebol&gsmerania medzi vadom a senzorom polohy.

Odpovedzte na otazky:

1. Boli vaSe predpovede o priebehu grakoed t av odt spravne?

2. Co je typickym znakom pre graf zavislostod t pre pohyb s konstantnou rychiosi?

3. Co je typické znakom pre graf zavislogtbd t pre pohyb s konstantnou rychfosi?

Uloha 2:

Zobrazte graf zavislosti zrychlenia ¢dsu pre voziek pohybujuci sa smerowd senzora
polohy konStantnou rychlésu aréznymi metédami &e vdkos' zrychlenia pri
rovhomernom pohybe.

Teoreticky princip:

e Zrychlenie

S rovnomernym priamigarym pohybom sa v praxi stretdvame iba zriedkachiog’
pohybu dopravnych prostriedkov sac¢pe jazdy meni alen na niektorych Usekoch
trajektérie sa pohybuju rovnomerne a prigram. P@as jazdy sa teda menilkes’

a smer okamZzitej rychlosti. Ak sa meni vektor rpstil hmotného bodu, pohyb sa nazyva
nerovnomerny pohyb. Ak rychlos rovhomerne narasta, hovorime o rovnomerne
zrychlenom pohybe, naopak, ak sa ryctilogavnomerne zmenSuje, je to rovhomerne
spomaleny pohyb. Rovnomerne zrychleny aspomalerghylp patria medzi
najjednoduchSie nerovnomerné pohyby.

* Priemerné zrychlenie
Velkog priemerného zrychlenia je rovna podieldkasti zmeny rychlostiv acasuAt,
v ktorom sa rychlaszmenila:

a, = % jednotkou priemerného zrychlenia[aq,J =m.s™

* OkamZité zrychlenie

OkamZzité zrychlenie je vektorova fyzikalna vela, preto k jeho Uplnej definicii je
potrebné ufit jeho vékos’, jednotku a smer.



—_—

a=2kdeat - 0
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Velkog' okamzitého zrychlenia v danom bode trajektériedaromcase je definovana
ako podiel zmeny rychlosti vo @i malom¢asovom intervale:

a :& kdeAt - O
At

Jednotka je podobne ako pre priemerné zrychleniéa] =m.s™.
K uréeniu smeru vychddzame z definicie vektora zrychleni

—_—

a=2kdeat - 0
At

Z telrie operacii z vektorovymi vélnami vyplyva, Zze smer okamzitého zrychlenia je
totoZny so smerom vektoray .

Medzi najjednoduchSie pohyby patria rovnomerny fohyovnomerne zrychleny
a rovnomerne spomaleny pohyb. V nasledujucich kidonych meraniach budeme
skima a vySetrovA priebeh grafov zavislosti zrychlenia ao&hsu t v tychto
jednoduchych pripadoch pohybu objektu a tieZ afimae sa péitat’ jeho vé'kos'.

Postup k tlohe 2:

1. Do pripraveného grafu na obrdz&u3 nartnite preruSovanowiarou zavislos zrychlenia

aod ¢asu t vozlka, ktory sa pohybuje konStantnou ryclilms smerom od senzora
pohybu. Vychadzajte pritom z definicie zrychlenia.
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Porovnajte svoju predpoieso svojimi susedmi a zistitéj je vaSa predpowe v suhlase
s ich predpovéou. Nartnite plnouciarou vaSu predpou® po diskusii so susedmi.

3. Spustite meranie a zobrazte skuy graf zrychlenia. Vysledok si vytite.

4. Pomocou funkcie scan (prezeraniejtarhodnotu zrychlenia z grafu zavislosti zrychlenia

od ¢asu:

Pomocou grafu zavislosti rychlosti v @adsu t vypditajte vdkos' zrychlenia vozika
po¢aslubovd’ne zvoleného intervalu: pomocou funksigan (prezeranieliréite za&iatok
a koniec zvoleného intervalu, a tieZ aj ryckiloa z&iatku a na konci intervalu:

t/s vim . &
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A vypctitame priemerné zrychlenie:
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Odpovedzte na otazky:

1.

Je hodnota zrychlenia ¢end pomocou funkciescan (prezeraniel grafu zavislosti
zrychlenia od¢asu zhodné s hodnotoucanou vypétom z grafu zavislosti rychlosti od
casu?

Vysledky su zhodné s vasSou predpdoa?

Aka jeciselna hodnota zrychlenia objektu, ktory sa pohglkgnStantnou rychléeu?

Sledujme pohybovy stav vakia v Styroch vybranyctasoch:
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Nacrtnite v tychto vybranychktasoch vektor, ktory predstavuje vektor rychlostrivka
pohybujiceho sa konStantnou rychilms smerom od senzora polohy. Predpokladajme, Ze
vozi¢ek je véaset; uz v pohybe.

Pomocou vektorov rychlosti dasocht; at, uréte ¢iselnd hodnotu zrychlenia; (najprv
musite naj$ vektor zmeny rychlosti ako rozdiel koncového &a@ainého vektora

rychlosti, a potom kod’ tohto vektora vydefi prislichajaciméasovym intervalom, za
ktory tato zmena rychlosti nastala).

. Opakujte postup z bodu 5 pre rychlosttasocht, at;, pripadnet; ats;. Porovnajte
s hodnotou v bode 5.



