1. Wyznaczyć stałą sprężystości sprężyny z podanych w tabeli    pomiarów.
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Rozwiązanie

Zadanie to można rozwiązać, wykonując odpowiednie pomiary. Jeśli bowiem wyznaczymy zależność  T
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( m) , gdzie T jest kwadratem okresu drgań sprężyny obciążonej masą m, to współczynnik sprężystości k wyznaczymy ze wzoru k=
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 , gdzie a jest współczynnikiem kierunkowym prostej  T
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( m). Załóżmy, że wykonując pomiary, otrzymaliśmy wyniki przedstawione w tabeli.
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	0,05
	0,34
	0,12
	0,02
	0,04

	0,1
	0,46
	0,21
	0,02
	0,04

	0,15
	0,54
	0,29
	0,02
	0,04

	0,20
	0,64
	0,41
	0,02
	0,04

	0,25
	0,72
	0,52
	0,02
	0,04

	
	
	
	
	


W tabeli kolumna 1. zawiera wyniki pomiarów masy, kolumna 2. — wyniki pomiarów

okresu drgań, kolumna 3. to kwadrat okresu, kolumny 4. i 5. zawierają wartości błędu pomiarowego. Wykres T
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( m) sporządzony na podstawie wyników pomiarów wziętych z kolumn 1. i 3. przedstawiono na rysunku
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Wykres wykonujemy na podstawie danych uzyskanych z pomiaru. Wybieramy grupę XY(Punktowy). Następnie korzystając z opcji Formatuj serię danych, wybieramy opcję słupki błędów Y. Nie wybieramy opcji słupki błędów X, gdyż dokładność pomiaru masy jest dużo większa niż dokładność pomiaru czasu. W opcji słupki błędów Y ustawiamy odpowiednie wartości błędu, a następnie wybieramy opcję Dodaj linię trendu. Zostanie wówczas wykreślona prosta, która jest najlepszym dopasowaniem do punktów pomiarowych naniesionych na wykres. Można jeszcze wyświetlić równanie tej prostej, uzyskując tym samym wartość współczynnika kierunkowego prostej. W naszym przykładzie współczynnik kierunkowy tej prostej wynosi 2.
2.  Obwód elektryczny  ze źródłem siły elektromotorycznej E
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W obwodzie, na podstawie prawa Ohma dla całego obwodu, płynie prąd o natężeniu

i= 
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uzyskana w odbiorniku o oporze R wynosi 
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 . Korzystając ze wzoru na natężenie prądu, otrzymamy wzór określający zależność mocy 
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 od wartości oporu zewnętrznego R:
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Korzystając z Excela sporządzić wykres zależności 
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(R). Jako jednostkę osi x przyjmij  wielokrotności oporu wewnętrznego r.
Rozwiązanie
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Wykres
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3.  Na podstawie pomiarów ruchu wózka napędzanego gramofonem 
i wykresów zależności:   s = f (t), v = f (t) sporządzonych programie Microsoft Excel, dokonaj analizy ruchu jednostajnego prostoliniowego.
Rozwiązanie

Przebieg doświadczenia:

Do wózka mocujemy kroplomierz, który służy do pomiaru czasu. Na taśmie papieru zaznaczamy oś równoległą do toru. Na płycie gramofonu umieszczamy szpulę z nitką, która ciągnie wózek. Umieszczony na torze wózek wprawiamy w ruch przy pomocy gramofonu. Krople z kroplomierza spadają na taśmę w jednakowych odstępach czasu. W czasie ruchu wózka mierzymy czas spadania kolejnych kropel.
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Wartości prędkości v obliczamy ze wzoru, 
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gdzie:

v –prędkość;  s - droga przebyta przez wózek, w danym przedziale czasu t; t - dany przedział czasu

Sporządzamy wykres zależności drogi od czasu s = f(t). Wyniki pomiarów wykonanych przez uczniów zazwyczaj nie są dokładne, dlatego wykresy najlepiej sporządzić wybierając punktowy typ wykresów.
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Z powyższego wykresu wynika, że droga wózka jest wprost proporcjonalna do czasu.

Wartości przyrostów drogi w stałych przedziałach czasu są stałe: Δ s / Δ t = const.
Wykres zależności prędkości do czasu v = f (t):
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