M ENO: ROCNIK A TRIEDA':

1. L ABORATORNE CVI CENIE
ROVNOMERNY POHYB - ZAVISLOS T POLOHY OD CASU

Ciel’.
* Nauwit sa pracova so senzorom polohy a ako s r6zne druhy pohybmeptevané na
grafe zavislosti polohy o¢hsu.

* Pomocou programu IP Coach odmiegaaf zavislosti polohy odasu pri rovhomernom
pohybecloveka smerom od senzora polohy aj smerom k sengolohy, rovnomerne
pomaly a rovhomerne rychlo.

» Vedi¢ ¢itat’ z'ubovd’ného grafu zavislosti polohy @asu, ako sa objekt pohyboval.

* Vedig’ n&rtnt graf zavislosti polohy odasu prd’ubovdny pohyb objektu skladajuci sa
z rovnomernych pohybov a svoju predpdiv@veri’ meranim.

Pomdcky:

paotitat so softvérom Coach, karta Coachlab I, ultrazvygkeenzor polohy, vhodné meradlo
dizky



Teoreticky princip:

Poloha senzora polohy predstavuje ciatmény bod suradnicovej sustavy, Vv ktorej
zaznamenavame graf zavislosti polohy objektu préd od ¢asu, pgom by sme mali
reSpektovd najmenSiu dopotienu vzdialenasobjektu od senzora dop@enu vyrobcom,
zvy¢ajne 0,2 m, pripadne 0,5 m. Ultrazvukovy senzoplpplregistruje objekty priamo pred
nim tak, Ze vysiela ultrazvukové viny a zaznamer@razené ultrazvukove viny od objektu.
PrenéSa informécie cez interfejs daiipaa a pdita¢ zobrazi pohyb objektu pred nim ako
graf zavislosti jeho vzdialenosti @édsu — graf zavislosti jeho polohy sasu.

Uloha 1:

Nauwte sa pracowaso senzorom polohy a zobrazte graf zavislostipplodcasu pre osobu
pohybujucu sa smerom @j k senzoru polohy konStantnou rychlos raz_pomalya potom

rychlo.

Postup k tlohe 1:

1. V programe Coach vytvorte aktivittRpvnomerny pohyla v nej vytvorte graf zavislosti
polohy x od ¢asut tak ako je to navrhnuté na obrdz&ul, prtom hodnoty¢asut na
vodorovnej osi a polohyx na zvislej osi si zvWiile poda priestorovych moZnosti
a vlastného uvazenia, napriklad tak, ako je tohmawé v nasledujucom grafe:
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2. Na podlahe narysujte napriklad kriedoaru a vyznate na nej stupnicu napriklad od O m
do 2 m, pripadne az do 4 m, kvéli kontrole vzdiaktnod z&iatku, teda senzora polohy.

3. Spustite meranie, pohybujte sa pred senzorom aypjtegrafy, ktory zobrazuje paac.

Meranie opakuijte dovtedy, kym sa VAm nepodari ppithako pracuje senzor polohy

Do pripraveného grafu na obrdzkul nartnite preruSovanowiarou vasu predpou#
(hypotézu) pre graf zavislosti polohy &asu pre osobu pohybujlicu sa pomstyerom od
detektora(od za&iatku) ustalenou (konStantnou) rychios a tieZ aj graf zavislosti polohy




od ¢asu pre osobu pohybujicu sa ryckimerom_od detektoréod za&iatku) ustélenou
(konStantnou) rychla®u.

. Porovnajte svoju predpode so svojimi spoluziakmi v skupine a zistit&, je vaSa
predpove’ v suhlase s ich predpalieu. Dohodnite na vyslednej spéi®j predpovedi a
nartnite ju plnouciarou do toho istého obrazku.

6. Overte svoje predpovede experimentom. Spravne raar@ezavislostk odt si vytlaite.

7. Do pripraveného grafu na obrdzku?2 nartnite preruSovanowiarou vasu predpou

(hypotézu) pre graf zavislosti polohy ddsu pre osobu pohybujicu sa pormsyerom k

detektoru(k zaiatku) ustalenou (konStantnou) rychios a tiez aj graf zavislosti polohy
od ¢asu pre osobu pohybujicu sa rycldmerom_k detektorgk zaiatku) ustélenou

(konStantnou) rychla®u.

. Porovnajte svoju predpode so svojimi spoluziakmi v skupine a zistit&, je vaSa
predpovd’ v suhlase s ich predpalieu. Dohodnite na vyslednej spot®j predpovedi a
na‘rtnite ju plnouciarou do toho istého obrazku.

. Overte svoje predpovede experimentom. Spravne raar@eavislosti x od t si vytite.
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Odpovedzte na nasledujice otazky:

1. Opiste

2. Opiste

rozdiely medzi grafmi polohy pre pohyb odnzega pomaly a rychlo.

rozdiely medzi grafmi polohy pre pohyb k z=®no pomaly a rychlo.

3. Porovnajte, ako sa liSia grafy zavislosti polohy &bsu pre pohyb od a pre pohyb
k senzoru polohy.



Uloha 2:

Pod’'a slovného opisu pohybu ¢rénite graf zavislosti polohy odasu a svoju predpoite
overte pokusom.

Slovny opis pohybu:

a)

b)

d)

pohyb z&nite vo vzdialenosti 0,5 m od &atku (senzora pohybu) a pohybujte sa
pomaly od detektora(od za&iatku) ustalenou (konStantnou) rychios 5 s do
vzdialenosti 1,5 m od 2atku,

d’alSich 5 s zostde std,

potom sa pohybujte sp& detektoruna poziciu 0,5 m asi dvakrat rychlejSie,

do koncatasu merania zostse std.

Postup k ulohe 2:
1.

Nartnite preruSovanouciarou vasSu predpow® poda
pripraveného grafu na obrazku3.

slovného opisu pohyb do
. Porovnajte svoju predpofeso svojimi susedmi a zistité je vaSa predpovi v suhlase

s ich predpovéiou. N&rtnite plnouciarou vasu predpowe po diskusii so susedmi.
Overte svoju predpodeexperimentom. Hotovy graf si vytite.

Odpovedzte na otazku:

Je vaSa predpodezhodna s vysledkom merania? Ak nie je opiSte slopnhyb, ktory
zodpoveda vaSmu grafu.
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Uloha 3: Pohybujte sa pd@ predpisaného grafu.

Dany je graf zavislosti polohy pohybujliiceho sa obld¢u od éasu na obrazkué. 4:
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Postup k ulohe 3:

1. Opiste, ako sa ma osoba pohyhiaby jej pohyb zodpovedal danému grafu. Diskutujte
v skupine.

2. Pohybom overte¢i vas opis pohybu zodpoveda skirosti. Kazdy v skupine si to
vyskusa.



