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1. Méreni tihového zrychleni pomoci reverzniho kyvadla

Tihové zrychleni je dulezitd konstanta, vystupujici v mnoha vzorcich mechaniky, jeho
hodnota zavisi na vzdalenosti od stfedu Zem¢ a na zemépisné Sice. Jeden ze zpiisobil jak
hodnotu tihového zrychleni urcit je pomoci matematického kyvadla. Matematické kyvadlo je
ale definovano jako hmotny bod na nehmotném zavésu, proto se pro piesnéjsi vypocet
pouziva kyvadlo reverzni.

Pro dobu kmitu reverzniho kyvadla plati vztah:
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kde I je moment setrvacnosti kyvadla, m jeho hmotnost a x vzdalenost osy rotace od
hmotného stfedu

V naSem piipad¢ se reverzni kyvadlo skladé z ocelové tyce na které jsou symetricky umistény
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a tedy 1 moment setrvac¢nosti. Nastavime-li coCky tak aby na ty¢i byli asymetricky polozeny a
doby kmitu kolem obou os se rovnaly dostdvame redukovanou délku. Redukovana délka
fyzického kyvadla je takovd délka matematického kyvadla, které by meélo s fyzickym
kyvadlem stejnou dobu kyvu.

Pro redukovanou délku tedy plati vztah:
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Po dosazeni vztahu (2) do vztahu (1) dostdvame vztah pro tihové zrychleni:
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2. Program Pendulum?2
Program Pendulum2 byl vytvofen ve snaze usnadnit hleddni vhodnych poloh pro umisténi
cocek reverzniho kyvadla. Pomoci vySe popsaného matematického modelu program odhaduje

piibliznou polohu obou ¢ocek kyvadla.

2.1. Popis programu

Hlavni okno programu se skala ze dvou zakladnich casti grafu a ovladaciho panelu (Obrl).
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Obrl: Hlavni okno programu

Ovlédaci panel:
Ovladaci panel obsahuje nacrt podoby kyvadla, s rozmisténim bfiti a cocek, a ovladaci prvky.
Pomoci tlacitek, oznacenych Sipkami uzivatel pohybuje nezafixovanou ¢ockou (Obr2).
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Obr2: Ovladaci prvky k pohybu ¢ockou




Graf:

Graf zobrazuje dvé zavislosti. Prvni je zdvislost umisténi zafixované Cocky na dob¢ kmitu
kyvadla pro kmity kolem prvni osy kyvadla. Druha zavislost zobrazuje tutéz situaci pro kmity
kolem druhé osy kyvadla.

2.1.2. MoZnosti programu

Nastaveni:
vyvolani pomoci: Program -> Nastaveni (Obr3) nebo pomoci tladitka "Nastaveni" na

ovladacim panelu
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Obr3: Aktivace nastaveni

Uzivatel miize nastavit délku a hmotnost ty¢e, hmotnost a pocet poloh ¢ocek, vzdalenost btiti
kyvadla, gravita¢ni konstantu. Zaroven lze zvolit, kterd cocka bude polohovatelna (Obr4).
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Obr4: Nastaveni parametrti kyvadla

UloZeni grafu:
vyvolani pomoci: Graf -> Ulozit graf (Obr5)
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Obr5: Ulozeni grafu




Uzivatel mtize ulozit graf do rastrového soubort. K dispozici jsou formaty *.bmp a *.jpg.

Zobrazeni:
vyvolani pomoci: Graf -> Zobrazeni (Obr6)
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Obr6: Aktivace nastaveni zobrazeni

Uzivatel miZe nastavit velikost bodu v grafu nebo zmeénit barevné provedeni grafu na
inverzni (Obr7).
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Obr7: Nastaveni zobrazeni grafu

2.2. Navod k pouziti programu

Uzivatel zvoli, ktera ze dvou ¢ocek bude zafixovana (nebude s ni mozno pohybovat), ru¢né
pak nastavuje polohu druhé, nezafixované cocCky. Program Pendulum zatim pro kazdé
uzivatelovo umisténi pohyblivé Cocky automaticky projde vSechny moznosti umisténi
zafixované CoCky a vykresli zavislosti polohy této ¢oCky na dob¢ kmitu, pro kmity kolem
obou os kyvadla. Ukolem uZivatele je odeéist x-sovou soufadnici priiseéiku obou zavislosti v
grafu a do této pozice umistit zafixovanou cocku.



