ОСНОВИ КІНЕМАТИКИ

Заняття 2

1. Повторення матеріалу попередніх занять, письмове та усне опитування:

· Самостійно розв’язати задачі  на карточках:

Задача 1

Під час проведення експерименту амперметром було отримано такі результати вимірювання сили струму: І1 = 0,025А, І2=0,024А, І3=0,025А. Визначте середнє значення сили струму, випадкову похибку вимірювання, абсолютну та відносну похибки вимірювання. Округліть одержані результати та запишіть результат у вигляді І = Ісер ±ΔІ.

Задача 2

Під час проведення експерименту навчальними терезами виміряли масу бруска й отримано такі результати: m1 = 0,320г, m2 = 0,324г, m3 = 0,321г, m4 = 0,322г. Визначте середнє значення маси бруска, випадкову похибку вимірювання, абсолютну та відносну похибки вимірювання. Округліть одержані результати та запишіть результат у вигляді m = mсер ±Δm.

Задача 3

Під час проведення експерименту навчальним динамометром виміряли силу дії пружини на брусок й отримано такі результати: F1 = 3,7Н, F2 = 3,68Н, F3 = 3,68Н, F4 = 3,69Н,  F5 = 3,71Н. Визначте середнє значення виміряної сили, випадкову похибку вимірювання, абсолютну та відносну похибки вимірювання. Округліть одержані результати та запишіть результат у вигляді F = Fсер ±ΔF.

Задача 4

Визначте середню, абсолютну і відносну похибки вимірювання діаметра болта штангельциркулем, якщо  три послідовних вимірювання  дали такі результати: 12,52; 12,48 і 12,51 мм. 

Задача 5

Під час проведення експерименту шкільним вольтметром студент 4 рази виміряв напругу у колі й отримав такі результати: U1 = 12,4В, U2 = 12,2В, U3 = 12,0В, U4 = 12,1В. Визначте середнє значення виміряної величини, випадкову похибку вимірювання, абсолютну та відносну похибки вимірювання. Округліть одержані результати та запишіть результат у вигляді U = Uсер ±ΔU.
·  Письмово відповісти на питання:

1. Предмет фізики. Історія розвитку фізики як науки.

2. Фізичні дослідження та їх методи. 

3. Фізичні величини, їх вимірювання. 

4. Побудова системи одиниць. Система СІ. 

5. Елементи теорії похибок. 

ТЕМА. «Фізичні основи механіки. Кінематика»

ПЛАН
1. Основна задача механіки. Механічний рух. Види руху.

2. Матеріальна точка. 

3. Система відліку. Відносність руху. 

4. Кінематичні величини: координата, шлях, переміщення; миттєва швидкість, середня швидкість.

5. Рівняння та графічне зображення прямолінійного рівномірного руху.

6. Рівноприскорений рух.

7. Рівняння та графічне зображення прямолінійного нерівномірного руху.

1. Основна задача механіки. Механічний рух. Види руху.
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Слово «механіка» вперше ввів Арістотель. Воно означає «машина».
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(puc. 5.2). TOUKV: I, =X; ,=y; I,=Z
Papiiyc-BeKTOp — BeKTOp, WO Crojyyae mno- Z, m
YaToK Bif/iKy 3 MOMIOKEHHAM TOUKM B [OBiNb-
HUA MOMEHT Yacy. 200 L
Craskimo, 1106 3aaTu MOJOKEeHHA ITiIBOJ- 0| 200 500

HOro 4yoBHa (puc. 5.3), cmouaTky HOTpi6bHO O6Gpa-
TH Tijo Bimjiky (Hampukiaazm, OyaiBiA mOpTy), a
moTiM 3 TiJIOM BiAJIIKY 8B’A3aTH oci KoopauHAT
(OX, OY i OZ), Ha AKUX 3aJaTU ONUHUYHUN BifI-
pisok (200 m). BigmoBigHo mososkeHHA TOUKH A
Ha IiIBOAHOMY YOBHIi Oy/ae 3ajJjaHe TphoMa KOOP-
nuHaTaMmu: x=600M, y=500M, z2=-700 M.

Ha wnpakTuni uacto moBOAUTHCA MaTH
crpaBy 3 pyXamu, AKi BigbyBarmoThCcA TiJIbKU
B OfHIN myomuHi (pyX YoBHA IO ITOBEPXHi BOAH,
6ir cmopTcMeHa IO KOJIY CTamioHy) abo TiabKu
B3IOBXK oOfHiel mpamoi (pyxm aBTOMOGinA abo

X, m
-700%

Puic. 5.3. MonoxeHHAa y npocTtopi
nijBOJHOro YOoBHa MOXHa 3afjaTn
TpbOMa KoopAavHaTamu: X =600 m,

y=500m, z=-700m

Hanpsmok KoskHOI oci MOB’A3YIOTH 13 AKWUM-HeGyAb TiJIOM, TOMY TiJ, BigHO-
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Перші трактати з механіки, де розглядалися властивості про стих механізмів і машин, з’явилися ще в Давній Греції. Значний внесок у її становлення зробилитакі корифеї науки, як Арістотель (IV ст. до н. е.), Архімед (III ст. до н. е.), Леонардо да Вінчі (XV ст.), Галілео Галілей (XVII ст.) та інші. У завершеному вигляді, як класична теорія, вона отримала обґрунтування в праці Ісаака Ньютона «Математичні начала натуральної філософії» (1687 р.). Су час на механіка у вигляді теорії відносності розроблена на по чат ку XX ст. Альбертом Ейнштейном.
Механіка — одного з основних розді​лів фізики, що вивчає механічний рух та взаємодію тіл. 

Механічним рухом називають зміну з часом положення тіла відносно інших тіл. 

Приклади механічного руху: рух зір і планет, потягів, літаків, автомобілів та космічних кораблів. 

Механічний рух за формою траєкторії умовно ділять на два найпростіші види: поступальний рух і обертальний рух.

Траєкторія механічного руху –це  уявна лінія, в кожній точці якої послідовно перебувала матеріальна точка під час руху в просторі.
Поступальний рух — це такий рух тіла, у ході якого всі точки тіла рухаються однаково.

Поступально рухаються сходи ескалатора метро, курсор на моніторі комп’ютера, потяг на прямолінійній ділянці шляху тощо. Підчас поступального руху будь-яка пряма лінія, уявно проведена в тілі, залишається паралельною сама собі .
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STESTHEIIM CAMOMY COb), OCKLTBRI TR
aC TOCTYNATBHOTO PYXy AT OIHCY

PYXy TiTa ZOCTATHBO 33ZaTH DYX TLIBKI oAHiei Touxm Tima. Pos-
IAHEMO IPHKIa.

Toxit mummka 3 Tpammaina. ITix wac cTpuéka 3 Tpammina
JILKENK ¥ MOBOTI PYXAeThes NPAKTINEO mocTymarbHo. Toy
A omuCy PYXY JIKRHKA ZOCTATHBO 33jaTH PYX TLIBKE ofmiel
fioro Touxm (puc. 1.5). OTse, OMNCYIONH PYX IMAKHIKA, TOAUKY
MOZKHA BBA/KATI MATepiaTbHOM TOTKOM.

3. CACTEMA BIATIKY. BIAHOCHICTb PYXY
Kon ommcyioTs pyX Tixa, To 3aBAAN — SBHO IH HESBHO —
MaioTh Ha yBasi PyX LBOro Tixa GIJHOCHO AK0Z0CH iHW0Z0 Mina.

Tizo, BIAHOCHO AKOTO POSTATAAITH PYX YCiX Tia y Aamift sa-
Zati, HASUBAITE MinoM GidRiKY.

Uacro 3a Tio Bigmixy mpmiinarnTs Senio. Hanpuriaz, xomm

Tizo pigmixy Ta m0R’s3amHi 3 KM CHCTEMa KOOPAHAT i TOANE-
HUK YTBODIONOTH cucmeny cidniky (puc. 1.6).

4. TPAEKTOPIS, WNSAX | NE-
PEMILLEHHA

Jlirio B mpoctopi, mo skift pyxa-
€Thest TiNO, HASHBAIOTE MpaEKMOpi-
er0 pyxy mina.

TpackTopis ¢ yssHolo miHico, ate
SKIO Tio 3a/INIae caiA MiA Tac pyxy,
To us xinis ctae BuAmMoro. Haowmmit
npukag — caix, skmli sarmmae -





Обертальний рух, або обертання,— це такий рух тіла, коли всі точки тіла рухаються по колах, центри яких розташовані на одній прямій лінії — на осі обертання.

[image: image8] [image: image9.jpg]


 [image: image10.jpg]



Прямолінійний рух -  механічний рух траєкторія якого є пряма лінія.

Криволінійний рух - механічний рух траєкторія якого представляє собою криву.
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Рівномірним рухом називається рух, при якому тіло за будь які рівні проміжки часу проходить однакову відстань.
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Нерівномірним рухом називається рух, при якому тіло за рівні проміжки часу проходить неоднакову відстань.
Основне завдання механіки полягає в тому, щоб визначити положення тіла в будь-який момент часу. 

Для розв’язання основного завдання механіки треба знати початкове положення тіла та його швидкість у поточний момент часу. Крім того, якщо швидкість тіла змінюєть​ся з часом, треба знати, як саме вона змінюється.

Як ми побачимо далі, швидкість тіла змінюється внаслідок дії на це тіло інших тіл. Закони, що визначають, як змінюються швидкості тіл, і є основними законами механіки. Але щоб сформулювати закони механіки й навчитися їх застосовувати, треба спочатку навчитися описувати положення тіла та його рух. 

Опис руху тіл становить зміст першого розділу механіки, який називають кінематикою. 

У перекладі з грец. кінематика (kinematos) означає «Рух»
Кінематика - це розділ механіки, в якому вивчається механічний рух тіл протягом часу без урахування діючих на тіло сил. (!!!). 

Для опису руху використовуються такі кінематичні характеристики: залежність координат тіла (або пройденого шляху) від часу, траєкторія, швидкість, прискорення. 

В класичній (Ньютонівській) механіці розглядається рух тіл зі швидкостями, значно меншими, за швидкість світла в вакуумі!!!!!
2. Матеріальна точка

Під час дослідження руху якогось тіла постає завдання визначати його положення у просторі у певні моменти часу. Наприклад, ми хочемо описати рух каменя, який кинули у річку. Камінь має певні розміри і форму, складається з величезної кількості атомів, під час польоту він безладно обертається, окремі його точки рухаються по різному. Щоб описати детально рух такого тіла, треба дослідити рух усіх його частинок — це настільки складна задача, що на її розв’язання не вистачить обчислювальних потужностей і часу.

Проте у фізиці часто задачу, залежно від її умов, можна розв’язати наближено й отримати цілком задовільний результат. Для цього замість реального тіла розглядають його спрощену ідеальну модель, тобто об’єкт, у якому нехтують несуттєвими для даної задачі властивостями заданного тіла, залишаючи лише його основні, визначальні риси.

Якщо камінь у наведеному прикладі до падіння у воду подолав відстань, значно більшу за його розміри, то вони не будуть суттєво впливати на характер його руху й у граничному випадку тіло можна вважати точкою.

Крім того, на рух тіла не впливають його атомна структура, теплові, електричні, оптичні властивості тощо. Для опису у спрощеній моделі руху тіла, а пізніше і причин цього руху, досить, щобгеометрична точка мала масу, що дорівнює масі даного тіла, і могла рухатись. Таку ідеальну модель реального тіла називають матеріальною точкою.

Матеріальною точкою є тіло розмірами якого за даних умов руху можна знехтувати.

У наведеному визначенні дуже важливі слова «за даних умов руху», які виражають обмеженість застосування даного поняття. Матеріальна точка —поняття відносне, а не абсолютне. Одне й те саме тіло в одній задачі можна розглядати як матеріальну точку (Рух космічного корабля на орбіті, Рух океанського лайнера, які є малими порівняно з протяжністю шляхів, що вони долають), а в іншій — як тіло скінченних розмірів і певної форми (стикування одного космічного корабля з іншим). У більшості випадків далі у нашому курсі вважатимемо рухомі тіла матеріальними точками. Зрозуміло, що задача опису механічного руху тіл дуже спроститься.
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rizta € HecyTTEBOI0. POSNAHEMO IPHKIAAL. MOKHA BBAKATH MaTepiabHOK0 TOYKOIO.

Pyx airaxa. Slkmo Tpe6a smaiiTu uac mepesoTy aiTaxa Misk
ABOMA MicTaM, JiTAK MOKHA BBAMKATH MATEPIATBHOI TOUKOIO,

Pyx Bemui. Posraanaioun pyx Bemi
maBkono Commst, BeMTio MOMHA BBANKA-
ockimbku posmipn mitaxa mabarato memmi, mim Bimcrams Mis TH MaTeplaJbHO0O TOUKOM, ajme poaMi-
sicrawr (puc. 1.1). pu Bemi mabararo Menmi, His BieTams
Big Bemai o Comna (pue. 1.3). Posrua-
natoun cwry, mo aie Ha Bemmo 3 Goky
Con, Bentao Aasio wtacro o mma.

KaTH MaTepiaIbHO0 TOUKOIO.
Slkmo s Hac MIKABUTE MOMOMNEHHS

pisEnx Towox Bemui B pismi MomemTH
nig wac ii goGosoro obepramms,
BeMuo He MOXHA DOSIVIAZATH HK
Marepiaamy Toury (puc. 1.4).
Tito Mo’HA BBAMATH MaTepiass-
HOIO TOUKOIO TAKOM 3a YMOBH N0-
€MmynaivHozo pyxy Ttima, Tobro mix
uac TAaKOro pyXy, KoM Bel TOWKH
Tilla PYXAIOTECH OZHAKOBO (IIPH IEO-
My Gyxe-akmit BiApizok, mo a’cmHyE
2Bi TouKM Tina, BAMHIIAETECA mapa-
JTeTEHIM caMoMy cobi), ocKLTERY iz
Wac MOCTYNAIBHOrO PyXy AJIA ONHCY

Timo Bipmiky
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¥ 6arathox sazauax [s omuey pyXy Tija ZOCTATHBO 3amaTH
pyx Timbku 00Hiel fioro Touxu. V Taxomy pasi Tiro momymkn sa-
MiHIOIOTE OHEicI0 TOUKOIO.

Tino, poamipamu sxoro B famiil sajgaui MoHa 3mexTyBaTH,
HasUuBaIOThH Mamepiaﬂbuow mouKow.

Marepiansaa Touka € HaimpocTimo©O MOAeTO TiMa, BUKO-
pucTanEs AKol sHAUHO CIpOIIye omHe HOro pyXy.

Ilai MU POSIVIAZATHMEMO B OCHOBHOMY 3ajiaui, y AKUX Tito
MOYHA BBAKATH MATePIATHHOIO TOYKOIO.

KOnu TINO MOXHA BBAXATU MATEPIANTBHOIO TOYKOO?
Un MosKHA BBAMATH TiNO MATEDIAILHOW TOUKOI, 3AJEXKUTE
He Bif posMipiB Tima («BeJHMKe» BOHO UH «MAIEHEKe»), a Bix
mocraserol sazaui. ToMy Te caMe Tifo B OHEX 3a7auaX Mowe
POSrIAZATHCA AK MaTepiagBHA TOUKA, 4 B IHIIMX — Hi.

Taxk, Tizo MOkHA BBasKaTH MaTepialbHOIO TOUKOIO, AKINO PO3-
Mipu mina masli nopi6HAHO 3 6i0CMAHHIO, NPOiLOeHOI MinoM,
OCKIMEKH B IbOMY BHIAZKY poabismicTs y pyel piaHuX Touok
Tima € HecyTTEBOW. POSIIAHEMO IPHEIALL.

Pyx mitaxa. STkmo Tpe6a zHafiTi Wac mepeaoTy JiTaxa Mis
ABOMa MicTaMu, JiTAK MOMHA BBAKATH MATepIAILHOW TOUKOIO,
ockinEKE poaMipm siTaka Habarato Memm, His BigcTaHB Mim
micramu (pue. 1.1).
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STKIo s mOTPIGHO OmHCATH PYX JTiTAKA IiZ UAC BUKOHAHHA di-
IYP BEIIOro mizoTasy, To MITAK He MOMHA BBAKATH MaTepialb-
HOM TOUKOI0, af7e CJIiZ BpaXOBYBATH, II0 IIPH IEOMY pisHI TOU-
Ku iTAKA PyXaloThCH TO-DIZHOMY: JMITAK MOsMe MOXHTYBATH KpH-
namu, migEiMary @i omyckaru mic. [lia ommey pyxy miTaxa Tpeba
IpH OBOMY 3aaBaTH IHOJOMeHHA OCKiJbKOX TOUOK JjiTaka (Ha-
npuxmag, A, B, C ma puc. 1.2), T06T0 B IEOMY BUIAZKY JiTaK He
MO HA BBAKATH MATepiabHOW0 TOIKOI.

Pyx Bemai. Poarmagatoun pyx Semai
uaBroo CoHIsA, 3eMII0 MOMKHA BBasKa-
TH MaTepiaNEHOK TOUKOI, afe po3Mi-
pu Bemuri HaGaraTo Menmi, Hix BigcTans
iz Bemi o Comna (pue. 1.3). Poaraa-
Zatoun cuty, mo Aie Ha SeMyo 3 60Ky
Conrs, 3eMIII0 TAKOK YACTO MOXKHA BBA-
JATH MATepiaILHOW0 TOUKOO.

SIKmo % HAC MIKABUTE IOJOMeEHH:

Conne
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3. Система відліку. Відносність руху.

Місцезнаходження досліджуваного тіла під час руху можна визначити, вказавши його розташування відносно іншого тіла.

Тіло, відносно якого визначають положення інших тіл у різні моменти часу, називають тілом відліку.
Для визначення положення тіла відносно тіла відліку математично користуються певною системою координат. За початок декартової системи координат беруть довільну точку тіла відліку, з якою жорстко пов’язують осі системи. Користуючись одиничним масштабом, можна визначити координати х, у, z будь_якої точки простору, відкладаючи масштаб у напрямі координатних осей. Положення кожної точки у просторі визначається трьома координатами, на площині — двома, на прямій — однією .
Якщо точка рухається відносно тіла відліку, то потрібно знати не тільки де, а й коли вона перебуває у відповідному місці. Отже, для одержання повної інформації про рух тіла (точки), треба вміти вимірювати час. Час вимірюють, використовуючи який-небудь перебіг рівномірного періодичного процесу, наприклад хід годинника.
Тіло відліку, з яким пов’язана система координат, і годинник для вимірювання часу утворюють систему відліку.
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JIeIBHUM CBOEMY IIOJIOKEHHI0 y OyAb-AKHil MOMEHT dacy. [HIIMME cioBaMu,
TiZI0 NIpH moCTYmaIbHOMY pyci He obepmaemuca. 3posyMino, mio mixm wac
JOCTIsKeHHs MOCTYNAIbHIX PYXIB JOCUTH ONHMCATH PYX JIMIIEe OZHIEI TOYKU
Tila, [0 TAKOK 3HAYHO CIIPOIIYE PO3B’ AB3aHHA OCHOBHOI 3aaui MeXaHIKH.
MicnesHaxomskeHHs JOCTIIKYBAHOTO Tija HiJ 4ac pyXy MOKHA BUSHAUUTH,
BKAasaBIIIN HOro POSTAIIyBaHHA BiZIHOCHO iHIIIOTO TiTa

1] Kinemariica - icrosoft
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Puic. 5.4. Llo6 BM3HAUNTK MOSNOXKEH-
HA TpaKTopa B Mofi, JOCUTb 3HaTK
TinbKn ABi KoopamHat: X =300 m,
y=100M

A &

-2 0 2 8 X, kM

Puc. 5.5. [1nsa BM3HaueHHs nono-
>KEHHA aBTOMOOGINA i NMONOXKeHHA
niwoxofa Ha NPAMONIHIAHIN AinAHUI
[0porv AOCUTb OAHIEI KOOPANHATU:
X, =8 KM; Xp==2 KM

KaxX AJs OMWCY IOJOYKEeHHs Tijia JOCUTb BUKO-
pucraru BipmoBigHO 0gosumipHy (puc. 5.4) aGo
00Ho8uMipHY (puc. 5.5) cuCTeMy KOOpAWHAT.

IIpu mpomy, 106 BUSHAUUTH MOJOKEHHS
Tijla B AKUI-HeOYyIb MOMEHT dYacy, HeJOCTaTHHO
3aJlaTv CHCTEeMY KOOpAMHAT i mmoB’AsaTtu il 3 Ti-
JIOM BiIJIiKy, HeOOXimHWU Ie HpuJaam AJasA Bif-
JiuyBaHHA dacy.

Tino Bigniky, Nos’A3aHa 3 HUM cucTema Koop-
AVHaT | npunag AnAa BignivyyBaHHA 4acy yTBO-
ptoloTb cucTemy Bipniky.

3BepHITH yBary: CyAuTH IpPO MeXaHIUHUHI
pyx 6Ge3 3asHaueHHA cHCTEMH BiNTiKy (dani —
CB) memoxauBo. [ysxe gacto CB y:xe BusHaue-
HO yMoBoio 3amaui. HaBememo mpukJan Halmpo-
cTimmol 3agadi Ipo MeXaHiYHUN pyX.

3agadya. ABTOMOGLIbL PYyXa€eThCsa IIPAMOJI-
HiHUM IIoce 3 TNYHKTY A OO0 OYHKTY B, Bin-
cranb Mixk axumu 100 kM. Ile mepeGyBaTume
aBTOMOGLIb uepes3 1 rof, AKIIMO BiZoMO, IO BCIO

. a TIT




Розглянемо, як у фізиці визначають зміну фізичної величини з часом. Наприклад, координати точки, відлічені вздовж осей координат у момент часу, який прийняли за початковий (t0 = 0), дорівнювали відповідно x0, y0, z0.

Через певний інтервал часу t – t0 (або просто t, оскільки t0 = 0) вони змінилися і набули значень x, y, z. Це означає, що за час t координата x змінилася на (x – x0), координата y—на (y – y0), координата z—на (z – z0). Кожна з різниць x – x0, y – y0, z – z0 є також фізичною величиною —зміною координат x, y, z за відповідний інтервал (зміну) часу t – t0. Щоб визначити зміну будь якої фізичної величини, треба від її кінцевого значення відняти її початкове значення.
Часто застосовують скорочений запис зміни фізичної величини за допомогою знака Δ (грецька літера дельта), який пишуть перед позначенням змінюваної фізичної величини, наприклад:  Δ x = x – x0, Δ y = y – y0, Δ z = z – z0, Δ t = t – t0.
Відносність руху
Положення тіла відносне: воно різне відносно різних тіл відліку і пов’язаних з ними систем координат.

З відносності положення тіла випливає також відносність будь, якого механічного руху. 
У чому ж вона полягає?
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Marn. 12. BigHocHicTb pyxy

ii cTaH pyxy mo-pisHomy. [uid macaskupa BoHa HEPYXOMa, OCKIIBKHI
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lopsiy TpacKTOpii HASMBAIOTH W.1AX0M, TPOHACRIM TitoM.

TMlxsix € cKaJAHOW BeMMMHOI, sasemialt Horo mosmataloTh
ireporo L.

BBepHITS yBAry: IUIAXOM YBAKAIOTh CyMy AOBAKMH yeix Ai-
JNAHOK TpacKTOPIL, y TOMy WHCII THX, IO HAKIAZAKTECA OAHA
sa oary. HaOpukiaf, KMo aBToMOobLs 5pobus Tpi moBHi Koxa
I KinbIesoMy moce, To Tpofigermuit HUM MUIAX Y TPH Pasit 6LTb-
it sa ZoBAIEY Koma.

106 BusHATNTH, KyAU DepeMicTIUIOCS TiMo B Kamui MoMERT
is mowaTKoBoI TOUKH, 3agaloTH

nepemiwenna Tina — manpsmwremmft Bigpicok, mposegemmit
3 IOMATKOBOTO moOMOYKeRHs Tina B Horo monowen s B Aamui
MonerT wacy (puc. 1.9).

Tlepemimenss ¢ cexmopHomw BemTHO0, sasemiali foro mo-
SHAYAIOTE 5; MOAY.Ib NePeMileHHA N0SHATANTS S.

UM SANEXMTL TPAEKTOPIS BIf| BASOPY CUCTEMM BIATIKY?
Tax, sanesuTs: HaUpUKIax, B oAHL cucremi mimmixy Tpa-
exTopisn pyxy Tina Mose 6yTn mpamorimiftmoro, a B immift —
xpuponiriftroro. ToMy Bix BHGODY CHCTEMH BIATIKY SalexuTh
i muasx, i nepemimerss Tina.
Tomkaan (is kaarn Tagizes). Hexaft o sepmunu morau

e T ]

Temi piamiky, mo’ssamilt is Geperom, TpackTopis DyXy OAHOro
1 Toro camoro sapa xpusorimitima (puc. 1.10, 6). Jlerxo moba-
“uTH, mo mpofigennuit sApOM MLIAX i MepeMilNeRES SApa Y ABOX
POSTASHYTHX CHCTEMaX BIATIKY TaKos piomi.

TOCTABUMO OCTIA

3aKpINUMO KapTOHHMIA aGo chaHepHMIn AUCK TaK, WoG BiH Mir
06epTaTics HABKOMO FOPUIOHTANKHOT oci (puc. 1.11).

PoakpyTuMo  Auck,  niAece-
MO /10 HBOTO eiiky (He TopKato-
ek Avcka) | NPOBEAEMO YIA0BK
peiiki TPYAOUKOI Kpeiau, o6
Kpeiiga 3anuwwna cin Ha Anc-
Ky. ¥ cucTemi Bianiky, NoB'A3aHii
ia 3emneto, TPAEKTOPIA rPYAOUKM
Kpeiau mpAMoniHiiiHa — Kpeii-
/A PyxaeTeA BIAOBX peiikn. Of-
Hak Ha AMCKY Kpeifia BUKDECTIoE
cripanb, WO nokasye TpaekTo-
pifo pyxy Tiel & FpYAOUKM Kpeii-
A B cUCTeMi BIANiKY, NOB'A3aHii
3 guckom

« LK 125




4. Кінематичні величини: координата, траєкторія, шлях, переміщення; миттєва швидкість, середня швидкість.

1. координата тіла (матеріальної точки)

[image: image30.png]


А(x0, y0, z0 )
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2. Траєкторія - уявна лінія, в кожній точці якої послідовно перебувала матеріальна точка під час руху в просторі.
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Траєкторія руху тіла залежить від того, відносно якого тіла відліку спостерігають за рухом
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Micanp sampornoHyBaB i oGI'pyHTYBaB ykpaiHcbkuii iHsxkenep IOpiil Ba-
cuavosuy Kondpamiok (1897-1941), i Ha iforo YecThb iI HaBBaHO MPACOI0
Kondpamrwoxa.

3BepHITEL yBary: mpaexmopia pyxy mina 3anexcums 6i0 mozo, 6id-
HOCHO AKO020 mina 6idniky cnocmepizaromv 3a pyxom (puc. 6.2). Tomy
IJIs1 OMUCY PYXY Tijla AysKe BaskjamBo Bubparu tary CB, y aAriit Tpaek-
TOpiA pPyXy LbOTo Tisa AKHalmpocrtima. [[1a HaouHOCTi HaBegeMO IpH-

Puc. 6.2. TpaekTopisa Toukn P
Ha obogi Koneca aBTomobinsa
nig 4ac pyxy: BiJHOCHO aBTOMO-
6inA ue Kono (YepBoHa NiHis),
BiAHOCHO 3eMHOi NOoBepXHi —
umknoiga (cuHA niHis)

30
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Траєкторія точки Р на колесі відносно вісі колеса –КОЛО, відносно землі, або спостерігача - циклоїда
3. Шлях (l)  — це фізична величина, що чисельно дорівнює довжині ділянки траєкторії, яка пройдена тілом за даний проміжок часу.

Одиниця шляху в СІ — метр (м).
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4. Переміщення  S — це вектор, напрямлений із точки, де перебувало тіло в момент початку відліку часу, у точку, де перебувало тіло в розглядуваний момент часу.
Одиниця модуля переміщення в СІ — метр (м).
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Puc. 6.5. MNepewmileHHA S (No3HauyeHo CHHIM
KOMIbOPOM) MOKasye, Ha AKY BiACTaHb Bif
MOYaTKOBOrO MOJIOKEHHA | B AKOMY HarpAm-
Ky MepemicTUioca Tino 3a JaHuii MPOMIXKOK
vacy. Touka A — noyaTKoBe MONOXKEHHA Tina,

TOUKA R — MONOXeHHa TinA uenex ANAHMIA
Ainya | & Totsl Commender 7.023 .. |

A i 6yap-aKUi BeKTOp, MepeMmi-
IIeHHA BBa’sKA€ThCA BaJaHUM, AKIIO Bi-
IoMi HANpAMOK 1 M0odyav nepemiueHHA.

OduHuysa mo0yns nepemiujeHHs
8 CI — metp (M).

BexkTop mepemileHHss B 3araJbHO-
My BUNAAKY He 30iraetbcd 3 TPaEKTO-
piero pyxy tima (puec. 6.5, 6.6, a, 0),
TOMY IIIAX [, TpolgeHW# Tijgom, He
3aBXKAM [OOPiBHIOE MOIYJIIO IIepemi-
meHHa $: l#s. Ilaax i Momyab mepe-
MileHHA BUABAAOTBCA OTHAKOBIME
TiIBKKA B TOMY BHUNAIKY, KOJHU TiJO DPy-
XaeThCsA B3JOBXK MPSAMOI B HE3MiHHOMY
HanpaAMKYy (puc. 6.6, 6).

3BepHITH yBary: y 6yov-AKomy pasi

Koot | @ Poprorr s Goo.. || 2 ke _boryabarpli
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lopsiy TpacKTOpii HASMBAIOTH W.1AX0M, TPOHACRIM TitoM.

TMlxsix € cKaJAHOW BeMMMHOI, sasemialt Horo mosmataloTh
ireporo L.

BBepHITS yBAry: IUIAXOM YBAKAIOTh CyMy AOBAKMH yeix Ai-
JNAHOK TpacKTOPIL, y TOMy WHCII THX, IO HAKIAZAKTECA OAHA
sa oary. HaOpukiaf, KMo aBToMOobLs 5pobus Tpi moBHi Koxa
I KinbIesoMy moce, To Tpofigermuit HUM MUIAX Y TPH Pasit 6LTb-
it sa ZoBAmHY Koma.

106 BusHATNTH, KyAU DepeMicTIUIOCS TiMo B Kamui MoMERT
is mowaTKoBoI TOUKH, sagaloTH

nepemiwenna Tina — manpsmwremmft Bigpicok, mposegemmit
3 IOMATKOBOTO moOMOYKeRHs Tina B Horo monowen s B Aamui
MonerT wacy (puc. 1.9).

HOHOMY, TDAERTODIA BAMIOTG DYy 34
ZeHD € 3AMKHYTOW0.

Temi piamiky, mo’ssamilt is Geperom, TpackTopis DyXy OAHOro
1 Toro camoro sapa xpusorimitima (puc. 1.10, 6). Jlerxo moba-
“uTH, mo mpofigennuit sApOM MLIAX i MepeMilNeRES SApa Y ABOX
POSTASHYTHX CHCTEMaX BIATIKY TaKos piomi.

2 _nocTasumo pocnin

3aKpINUMO KapTOHHMIA aGo chaHepHMIn AUCK TaK, WoG BiH Mir
06epTaTics HABKOMO FOPUIOHTANKHOT oci (puc. 1.11).

PoakpyTuMo  Auck,  niAece-
MO /10 HBOTO eiiky (He TopKato-
ek Avcka) | NPOBEAEMO YIA0BK
peiiki TPYAOUKOI Kpeiau, o6
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