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Cel éwiczenia

Celem ¢wiczenia jest wyznaczenie pgdu wozka poruszajacego si¢ na torze
powietrznym, poprzez pomiar parametréw uktadu detekcyjnego po zderzeniu

niesprezystym z tym wozkiem.

Uklad pomiarowy

Uktad pomiarowy sktada si¢ z uktadu detekcyjnego i wozka zamontowanych na linii
powietrznej, ultradzwigkowego czujnika potozenia oraz konsoli pomiarowej Coach Lab II
podtaczonej do komputera. Uktad detekcyjny tworzy Wozek 1 wraz z przymocowanymi

do niego spr¢zynami (Rys. 1) umozliwiajagcymi jego wychylanie i drganie.
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Rysunek 1.
Schemat uktadu detekcyjnego
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Rysunek 2.
Schemat uktadu do badania pedu

Przebieg doswiadczenia

W pierwszej czesci doswiadczenia wyznaczamy parametry uktadu detekcyjnego.

Konieczne jest wyznaczenie masy m, wozka oraz wyznaczenie okresu drgan Ty, na

 Lax : . 2
podstawie ktorego wyliczamy czegsto$¢ wy = T—”
0

Rysunek 3.
Wodzek 1 wchodzgcy w sktad uktadu
detekcyjnego

W drugiej cze$ci doswiadczenia wozek ukladu detekcyjnego spoczywa w punkcie
rownowagi. Nastepnie wozek 2 pchnigto z pewng predkoscig w kierunku uktadu
detekcyjnego, doprowadzajac do ich zderzenia. Po zderzeniu, oba wozki zostajg ze sobg
zlepione — do jednego z wozkoéw przymocowano szpile wbijajaca si¢ w plasteling
zamocowang przy drugim wozku (patrz Rys. 4). Dzigki temu, zderzenie jest catkowicie

niesprezyste.
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Rysunek 4.
Wodzek 2 z zamocowangq szpilg wbijajgcq sie w plasteline uktadu
detekcyjnego

Pomiar

Ustawienia parametrow pomiaru:

Czas pomiaru: 20s
Czestotliwos¢ pomiarow: 25 na sek.

Typ pomiarow: trigger”

Triggering level: 0

Direction: up

1. Nacisna¢ zielony przycisk ,,Start” (F9) ®
— Pomiar rozpocznie si¢ w momencie gdy wozek wychyli si¢ z punktu
rOwnowagi w prawg strong

2. Seria pomiarowa zakonczy si¢ automatycznie po 20 sekundach.

Analiza przykladowych wynikow

1. Wyznaczenie parametrow uktadu detekcyjnego
Wychylono wozek z potozenia rownowagi i uruchomiono pomiar . Zarejestrowane

wyniki przedstawiono na wykresie 1.
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Wykres 1.
06 Zaleznosc¢ wychylenia od czasu dla 3 serii
pomiarowych

Zwazono wozek 1 otrzymujac wynik my = 1,038 kg. Z wykresu 1 mozna odczytac,

ze niezaleznie od wychylenia poczatkowego okres drgan wozka 1 pozostaje bez zmian

i wynosi Ty = 4,1 s, stad otrzymujemy w, = 1,53 %

11. Wyznaczenie pedu wozka 2
Ustawiamy wozek 1 w polozeniu rownowagi, a nastepie popychamy wozek 2 w jego

kierunku.

W zderzeniu ped zostaje zachowany, stad ped ukladu drgajacego uktadu dwoch
wozkow przy przechodzeniu przez punkt rownowagi jest rowny szukanemu pgedowi wozka
2 przed zderzeniem, czyli p = mv, gdzie m jest sumg mas obu wozkéw, a v ich predkoscia

przy przechodzeniu przez potozenie rownowagi.
Predkos¢ v mozna wyliczy¢ po wyznaczeniu amplitudy 4 i czestosci w = ?ﬂ drgan.
v=Aw

Mase uktadu mozna wyznaczy¢ porownujac czestosci
m W2 wWo
@) = mem()
mg ) )

2

Otrzymujemy:
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2
gdzie (mg::o) jest statg charakteryzujaca uktad do wyznaczania pedu, ktora dla

zastosowanego uktadu wynosita 0,387 I;—“Z .

kg
p=A-T-0.387S—2

Amplitud¢ i okres drgan mozemy odczyta¢ dokonujac analogiczne pomiary jak w

czeSci pierwsze;.

Podstawiajac odczytane wartosci do wzoru, mozemy wyznaczy¢ ped Wozka 2, ktory

w przypadku przeprowadzonego doswiadczenia wynosi 0,5 kg - ?
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