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Kinematika hmotného bodu

Studium rovnomeérného primocarého pohybu

a pohybu rovnomeérné zrychleného

Vitézslav Necas

Vystup RVP: 7k uziva zdkladni kinematické vztahy k feseni problémd a uloh
o pohybech rovnomérnych a rovhomérné zrychlenych/zpomalenych

Klicova slova: draha, rychlost, zrychleni, rovnomérny pfimocary pohyb, pohyb rov-
nomérné zrychleny

Sekunda uloha
(kvinta) 1

Ptiprava na hodinu
Doba na ptipravu:
10 min

Doba na provedent:
20 min

Obtiznost:

stredni

Ukol

Pomucky

Teoreticky
uvod

Vypracovani

Studujte rovnomérny pfimocary pohyb pro dvé rizné rychlosti vozi¢ku — graf zavislosti
drahy na case, graf zavislosti rychlosti na case.

Studujte rovnomérné zrychleny pohyb — graf zavislosti drahy na ¢ase, graf zavislosti rych-
losti na case.

Pocitac s programem Logger Pro napojeny na dataprojektor, sonar Go!Motion, propojova-
ci kabel, vozidlo s pohonem pohybujici se rovnomérnym pfimocarym pohybem, vozik bez
pohonu, kule¢nikova koule, dievéna deska o délce minimélné 1,5 m

U rovnomérného pfimocarého pohybu je velikost i smér rychlosti konstantni. Draha
rovnomérného ptimocarého pohybu je pfimo tmérna dobé pohybu.
U rovnomérné zrychleného pohybu je velikost rychlosti linearni funkci doby pohybu.

Draha zavisi na case podle vztahu s = vt + E(Jl‘2 .

Dréha je rovna plose pod kfivkou v grafu zavislosti rychlosti na ¢ase.

Rovnomeérny pohyb voziku

Pripojte k pocitaci sonar. Pfepinac¢ sonaru nastavime na pozici vozic¢ek, nebo mi¢ podle
toho, co budeme sledovat. Z mist, kudy bude vozik projizdét, odstranime vSechny pfed-
méty, které by mohly odrézet zvukové viny.

Nejprve je tieba v programu Logger Pro ndsledovné nastavit pocatek méreni: Expe-
riment—Sbér Dat—Trigger—Spustit méreni, kdyz je vzdalenost vétsi nez 0,3 m.V tom-
to misté je také mozno nastavit dobu méfeni, u rovnomérného pfimocarého pohybu staci
4 sekundy.

Chcete-li ziskat hladké grafy, doporucuji poustét vozik po nalakované drevéné desce (de-
monstracni stdl neni dostatecné rovny). Vozik postavte tésné k sonaru, aby se na draze
30 cm stihl rozjet.

Spustte méreni.

V pfipadé, Zze neni graf hladky v celé oblasti, je mozné nastavit soufadnicové osy na pozici,
kde graf nejvice vyhovuje (dvojklikem na soufadnicovou osu).

Oznacenim pozadované oblasti a kliknutim na ikonku Integral i (v tomto poradi!) Ize
spocitat plochu pod kfivkou v grafu zavislosti rychlosti na ¢ase a ukdzat, Ze toto odpovida
urazené draze za tuto dobu.

Body v grafu zavislosti drdhy na ¢ase u rovnhomérného pfimocarého pohybu je mozné
prolozit pfimkou (ikonka 7(:) a nechat spocitat smérnici ptimky (rychlost); ukazat, ze toto
odpovida rychlosti v grafu zavislosti rychlosti na case.

Do jednoho grafu Ize vlozit dvé méfeni - pro rychlejsi a pomalejsi pohyb vozicku. Zvolime
Experiment—Uchovat posledni méfeni (piipadné klavesova zkratka Ctrl + L) a spusti-
me stejny experiment s jinou rychlosti vozicku.

Dvojklikem na oblast grafu nebo volbou Nastaveni—Nastaveni grafu |ze graf dal upra-
vit, napfiklad pridélit mu nazev apod.



uloha

1

Vysledky
avypocty

. Ve .
informace pro ucitele |

Studium rovhomérného primocarého pohybu

a rovhomérné zrychleného pohybu
Rovnomeérny pohyb kule¢nikové koule
Doba méfeni =2 s, trigger ponechat.

Opét doporucuji kouli poustét po nalakované desce.

Pohyb voziku po naklonéné roviné

Doba méreni =1 s, trigger: spustit méreni, kdyz vzdalenost presdhne 0,2 m.

Parabola v grafu s = f(t) se hodné podoba ptimce. Chceme-li tento nedostatek potlacit,
je tieba, aby se vozik rozjizdél témér z klidu (pocatecni vzdalenost od sonaru necht je co

nejvétsi, napf. 15 az 18 cm).

Vozicek pohybujici se rovhomérnym pfimocarym pohybem — nejprve volba mensi, poté

vétsi rychlosti vozicku:
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Kule¢nikova koule pohybujici se rovnomérnym pfimocarym pohybem:
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arovnomérné zrychleného pohybu 1

Rovnomeérné zrychleny pohyb vozicku po naklonéné roviné dold (nejprve mensi sklon,
poté vétsi):
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Dalsi Rovnomérné zrychleny pohyb Ize realizovat bud'jako pohyb télesa po naklonéné roving,
poznamky nebo jako volny pad - sonar se upevni na neménnou pozici a upusti se téleso, které od néj
pada volnym padem.
Télesa je lepsi volit pravidelnych tvar(; idedIni odrazna plocha pro sonar je plocha rovinna.
Jen tak se docili idedlné hladkych krivek. Je také vhodnéjsi volit kratsi dobu méreni, aby
v grafu bylo zachyceno co nejméné nepresnosti zplsobenych nerovnosti podlozky, ne-
presnosti sonaru (odrazna plocha télesa neni dokonale hladka a rovinna) apod.



