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Harmonisk svangningsrorelse med rorelsesensor

I detta forsék visas hur man kan anvinda sig av Verniers eller Texas Instruments
rérelsesensor fér att visualisera en harmonisk svidngningsrérelse.

En instruktionsvideo for demonstrationen hittas pa adressen
https://www.youtube.com/watch?v=Lz5e0Y7cZhw

samt via QR-koden

Utrustning

Vernier eller Texas Instruments Motion Sensor (rorelsesensor) och dess USB-kabel
Fjader

Stativ

Vikter

Dator med Logger Pro-programvara

Uppstallningar
Stall in rorelsesensorn pa boll/promenad.




Det ar viktigt att vikten hdanger rakt ovanfor rorelsesensorn for att fa ett sa bra resultat
som mojligt.

Fonstret i Logger Pro kan man stilla upp till exempel sa har:
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Instdllningar innan métningen utfors

Nollstall rorelsesensorn da fjddern med vikten &ar i jamviktsldge ovanfor den.
Matvillkoren stills in automatiskt pa det man ska anvanda vid detta férs6k, men om de
inte gor det ar det foljande instdllningar man forslagsvis ska anvanda



Datainsamling

Datainsamling | Triggning I

Metod: [Tldsbaserad v] [upprepa
Hl [T Mat vid tiden noll
Triggning ej aktiverad
["] Kontinuerlig datainsamling
Mathastighet:
20 prov/sekund 0,05 sekunder jprov
[] Gversampling Matvarden som ska samlas in: 100

[

Klar ] [ Avbryt

Matningen

Fore matningen satts igang kan systemet med fjddern sattas i svingning genom att man
lyfter upp vikten en liten bit fran jamviktslaget och slapper den. Har ar det viktigt att
man later den oscillera enbart vertikalt rakt ovanfor rorelsesensorn for basta resultat.

Efter detta satts matningen igang.

Analys av mitdata

For att fa perioden for svangningen kan man markera omradet mellan tva toppar och
avlasa skillnaden i tid langst nere till vanster i fonstret for grafen:

Position (m)

(At:0.82 Ax:0.007)



Vidareutveckling av demonstrationen
Om man vill kan man dven ldta Logger Pro-programmet rita ut energierna (potentiell,
kinetisk, total) for systemet.

En instruktionsvideo for demonstrationen hittas pa adressen
https://www.youtube.com/watch?v=QcLAHJEmY2g

samt via QR-koden

For att gora detta behdver man dock gora lite dndringar i programmet. Forst kan man
andra uppstéllningen i arbetsfaltet sd att man far den att se ut som foljer
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Darefter vill man ha den potentiella, kinetiska och totala energin som funktion av tiden i
de tre graferna. Dessa storheter finns inte fardigt att vilja sd man maste gora nya
berdknade kolumner. I bilden nedan syns ett exempel dar den kinetiska energin satts in
(m=0,195 kg).



Ny bergknad kolumn ﬂ
Kolumndefinition | yg]

Namn och enhet:

Namn: Kinetisk energi L.I
Forkortning: IKE :_l Enhet: IJ _v]

Destination:

Datamangd: [Senaste v] Lagg till alla liknande datamangder

Uttryck:

0,5*0,195*("Hastighet"y"2

["] visa under direktutlasning [Funktioner > ] £ variabler (Kolumner) > { [ Parametrar > ]
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Eftersom hastigheten ar en variabel satts den in via Variabler-fliken.

Darefter gor man pa samma vis med resten av energierna. Var noga med att fa vikten
och fjaderkonstanten sa exakta som mojligt!

D3 detta ar gjort kan man satta in de nya berdknade enheterna pa y-axlarna i
koordinatsystemen och utféra matningen pa samma satt som tidigare.

Undervisningsforslag
Denna demonstration kan anvdndas i samband med att man bérjar prata om harmonisk
svangningsrorelse i fysikkursen om vagrorelser (Fysik 3).



