

Дано:

      уравнения движения точки М:
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       t1=1c

Определить:

1) положение точки на траектории;

2) 
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         Решение:

1)   Уравнения движения (1) можно рассматривать как параметрические уравнения траектории точки. Чтобы получить уравнения траектории в координатной форме, исключим время t из уравнений (1):
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 EMBED Equation.3  [image: image8.wmf]

 EMBED Equation.3  [image: image9.wmf]Þ
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   Получаем  
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 , т.е. траекторией точки является окружность, показанная на рис.1.

[image: image12.png]]
ocls Shape Window 5] x|
SRY| BB |0 NS A-O- /- G- QA% o 2| [mEn RE L S
S |l ]| B 2 U= A-4-b - yABEM DR (zwE
%08 Q 15 0 [T Al -
£ T T PR PR N R O PR TP PP PR TR RTINS PRT PV AT 23
Bloarkgouns |3 =

Page 1/1  Stotus:| Move




 

рис.1

Найдём координаты точки при t=t1:   
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 EMBED Equation.3  [image: image14.wmf]1
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2)   Вектор скорости точки:     
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         Вектор ускорения:      
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Здесь 
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- орты осей x и y;  
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 -проекции скорости и ускорения точки на оси координат. Найдем их, дифференцируя по времени уравнения движения (1):
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     По найденным проекциям определяются модуль скорости:
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  и модуль ускорения точки:
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3) Модуль касательного ускорения точки:   
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  Модуль нормального ускорения точки:
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4)   Радиус кривизны траектории в рассматриваемой точке определяется из выражения:                      
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Результаты вычислений приведены в табл.1.

Таблица 1

	Коорди-наты, см
	Скорость, см/с
	Ускорение, см/с2
	Радиус кривизны, см

	x
	y
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	2



Дополнение к заданию К.1.


Дано:

z=1,5t ,см


Определить:

1)
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Решение:

1)   
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    Модуль скорости:
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2)
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Модуль ускорения точки:
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Модуль касательного ускорения точки:
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Модуль нормального ускорения точки:
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3) Радиус кривизны траектории: 
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Результаты вычислений:
	Коорди-наты, см
	Скорость, см/с
	Ускорение, см/с2
	Рад крив, см

	x
	y
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