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1. Kinematyka ruchu wzdłuż prostej  
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Przykład: ruch zmienny  
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Przykład: ruch jednostajnie przyspieszony  
 

sraa
a

=
= const.

 ⇒  tavtv ⋅+= 0)(   z definicji przyspieszenia średniego  

 

ttvxtx

tx

sr ⋅+=

=

)()(

?)(

0

  z definicji prędkości średniej  

 

2
)()( 0 tvvtvsr

+=   ponieważ prędkość zależy liniowo od czasu  

 

ttvvxtx ⋅++=
2

)()( 0
0      ale    tavtv ⋅+= 0)(   

 
2

00000 2
1)(

2
1)( tatvxttavvxtx ⋅+⋅+=⋅⋅+++=  

 
 



Kinematyka ruchu w płaszczyźnie  2-1 

 

2.   Kinematyka ruchu w płaszczyźnie  
 
Wektor położenia punktu na płaszczyźnie  
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Ruch jednostajny po okręgu  
 

 

 
t⋅= ωα  

 





⋅⋅=⋅=
⋅⋅=⋅=
)sin(sin
)cos(cos

trry
trrx

ωα
ωα

 

 
Prędkość w ruchu po okręgu  
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Wektor prędkości chwilowej jest zawsze styczny do toru ruchu.  
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Przyspieszenie normalne (dośrodkowe) do toru ruchu zawsze wynosi:  
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Rzut poziomy  
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równanie parametryczne toru ruchu  







⋅−=

⋅=

2

2

0

tgy

tvx
        po przekształceniach   2

2
02

x
v
gy ⋅−=   

 
prędkość w tym ruchu  
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