Практические занятия 14.10.2020 г.
 
Тема: Кинематика точки

1. Изучить материал темы по лекции № 6.
2. Выполнить задание по РГР -  К1 (~50%).
3. Задание выбирать по двум последним цифрам № зачетной книжке из таблице 2.1 (см. ниже).
4. По заданному закону движения точки составить уравнение траектории. Для этого необходимо исключить время (t) из закона движения (см. пример ниже). Определить тип траектории (прямая, парабола, эллипс и т.д.).
5. Построить в системе координат эту траекторию и определить положение точки в указанный момент t1.

Пример выполнения РГР по теме

Задание К 1
Определение скорости и ускорения точки по заданным уравнениям ее движения

По заданным уравнениям движения точки установить траекторию точки и определить скорость, касательное, нормальное и полное ускорения точки в момент времени  t1. Выполнить чертеж траектории и показать на нем скорость и ускорение точки при t1. Определить радиус кривизны  и установить характер движения точки (ускоренное, замедленное, равномерное). Данные взять из табл. 2.1.
Таблица 2.1
	№
условия
	Уравнение движения, см


 или 
	t1, с
	№
условия
	Уравнение движения, см


 или 
	t1, с

	1
	

	0,25
	6
	

	1.50

	2
	

	0,50
	7
	

	1.75

	3
	

	0,75
	8
	

	2,00

	4
	

	1,00
	9
	

	0,75

	5
	

	1,25
	0
	

	0.50



Примечание. Уравнение движения по оси X взять по последней цифре варианта задания (шифра), а момент времени t1 и уравнение движения по оси Y – по предпоследней цифре задания (шифра).

Пример: По заданным уравнениям движения точки x=f(t) и y=f(t) установить траекторию точки и определить скорость, касательное, нормальное и полное ускорение точки в момент времени t1. Определить  радиус кривизны и установить характер движения точки (ускоренное, замедленное, равномерное).  


Дано: t1=1 c,  , .

Определить: уравнение траектории, V, a, , an, ρ.
Решение. Для определения уравнения траектории точки исключим из заданных уравнений движения время t. Так как время входит в аргументы тригонометрических функций, то для исключения t, используем формулу

.
Первое исходное уравнение представим как 


                        ,  или   ,

а второе исходное уравнение представим в виде .
Складывая правые и левые части этих уравнений, получаем

                                             .
После преобразования находим уравнение траектории



- парабола.

Скорость точки найдем по ее проекциям на координатные оси: 

при t=1 c получаем значения проекций скоростей Vx=-1,57 cм/c, Vy=7,25 см/с, а полную скорость, как  см/с.
Аналогично определим ускорение точки:



при t=1 c получаем аx=-1,42 см/с2, аy=7,58 см/с2 и полное ускорение  

          Касательное ускорение определим по формуле




тогда при t=1 с, получим:  см/c2. Знак “+” показывает, что перемещение ускоренное.

Нормальное ускорение определим, используя уже известные значения: см/с2. 
Радиус кривизны траектории ρ определим по формуле:


Полученную траекторию y=f(x) и найденные вектора скоростеи и ускорений изображаем на рис. 2.8 в положении при t=1 c.
[image: ]

Рис. 2.8

Ответ: V=7,42 см/с, a=7,71 см/с2,  aτ=7,7 см/с2, an=0,39 см/с2, ρ=1141 см, перемещение точки ускоренное.
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