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ΚΑΤΑΣΚΕΥΗ  ΔΙΑΤΑΞΗΣ

· Η θέση του αισθητήρα απόστασης από το αντικείμενο πρέπει να είναι μεγαλύτερη από 40cm σε όλη τη διάρκεια του πειράματος.

· Ο αισθητήρας αυτός μετράει σε γωνία 20ο . Προσέχουμε μήπως «χτυπάει» στο τραπέζι.

· Ο αισθητήρας  της  δύναμης  ρυθμίζεται  σε   0-50N.

· Σταθεροποιούμε τη διάταξη με σφικτήρες    κ.λ.π.

ΣΥΝΔΕΣΗ ΑΙΣΘΗΤΗΡΩΝ ΜΕ ΤΟΝ ΚΑΤΑΓΡΑΦΕΑ  ΚΑΙ ΤΟ PC
· Συνδέουμε τον αισθητήρα απόστασης στο I/O 1  του καταγραφέα  και τον αισθητήρα της δύναμης στο I/O 2.

· Συνδέουμε τον καταγραφέα  με το PC
                                ΡΥΘΜΙΣΗ ΑΙΣΘΗΤΗΡΩΝ
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· Τρέχουμε το multilab στο PC.

· Από τη γραμμή εντολών επιλέγω:

      « Οδηγός ρυθμίσεων»

Εμφανίζεται το διπλανό παράθυρο[image: image4.png]MultiLab - Fourier Systems
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· Ορίζω τους  αισθητήρες ως εξής:

· Είσοδος 1 – Διάστημα 2-10m

· Είσοδος 2 -  Δύναμη  -6 – 20Ν

·       Πατάμε  «Επόμενο»
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· Επιλέγουμε 25 μετρήσεις ανά sec και

· Πατάμε  «Επόμενο»
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· Επιλέγουμε  8 sec               
· Πατάμε  τέλος

· Ρυθμίσαμε το πρόγραμμα να
 πάρει   σε 8  sec  200 μετρήσεις
       ΒΑΘΜΟΝΟΜΗΣΗ  ΑΙΣΘΗΤΗΡΩΝ
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· Στη γραμμή εντολών πατάμε 
                       «Καταγραφέας»
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· «Βαθμονόμηση αισθητήρων»
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· Επιλέγουμε τον αισθητήρα της                                                                                                                
δύναμης                                                                                  

· Ο  αισθητήρας τoυ διαστήματος

  δεν βαθμονομείται.
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Αναιρούμε την επιλογή «Ώθηση» 
και  επιλέγουμε  «Έλξη»
(Μόνο  «Έλξη»)

· Πατάμε    “Calibration”
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 και  μετά   «Επαναφορά ρυθμίσεων».
                «Ο.Κ.» 
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· Χωρίς να έχουμε αναρτήσει κάποιο σώμα

στο ελατήριο πατάμε  “RUN”
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· Στον πίνακα τιμών καταγράφεται η                          

ένδειξη του αισθητήρα όταν η πραγματική     

            τιμή της δύναμης είναι 0. 

· Πραγματική τιμή   0

· Μετρηθείσα τιμή    -10,762
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Τοποθετούμε στην άκρη του ελατηρίου                   

 το σώμα μάζας 1000gr ( δηλ βάρος  9,81 Ν)

 και το αφήνουμε να ισορροπήσει.

                 Πατάμε  Run
· Στον πίνακα τιμών καταγράφεται η                          

ένδειξη του αισθητήρα όταν η πραγματική     

τιμή της δύναμης είναι  9,81N. 

ΠΡΑΓΜΑΤΙΚΗ ΤΙΜΗ   9,81 N
ΜΕΤΡΗΘΕΙΣΑ ΤΙΜΗ    -14,905N
Έτσι παίρνουμε ΔΥΟ ΖΕΥΓΗ ΤΙΜΩΝ 
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Κατόπιν πατάμε διαδοχικά: 

               «Καταγραφέας»                                                             

            «Βαθμονόμηση αισθητήρων»

· Επιλέγουμε τον αισθητήρα της δύναμης

        «Calibration»

· Τοποθετούμε τα ζεύγη τιμών που 

            μετρήσαμε προηγούμενα

             «Ο.Κ.»

                Η ΒΑΘΜΟΝΟΜΗΣΗ ΤΩΝ ΑΙΣΘΗΤΗΡΩΝ ΟΛΟΚΛΗΡΩΘΗΚΕ.

                                     ΕΚΤΕΛΕΣΗ ΠΕΙΡΑΜΑΤΟΣ
Κρεμάμε το βάρος των 1000g  και το  αφήνουμε να ισορροπήσει.

πατάμε « Run.»  και αμέσως μετά  διεγείρουμε το σύστημα 

ωθώντας το σώμα  προς τα κάτω.
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Παίρνουμε την διπλανή οθόνη.

Η κόκκινη καμπύλη είναι το

 διάστημα και η μπλέ είναι η δύναμη.

το ευθύγραμμο τμήμα αντιστοιχεί 

στο χρόνο που πέρασε από τη στιγμή 

που δώσαμε RUN μέχρι τη στιγμή που 

διεγείραμε το σύστημα. 

Δηλαδή είναι οι τιμές απόστασης και 

 δύναμης στη θέση ισορροπίας.

                                ΕΠΕΞΕΡΓΑΣΙΑ ΚΑΜΠΥΛΩΝ
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Α.ΜΕΤΑΦΟΡΑ ΑΞΟΝΩΝ

· Κάνουμε  διπλό κλικ στην αρχή 

της καμπύλης και στην τελευταία 

μέγιστη τιμή που φαίνεται στο παράθυρο. 

εμφανίζονται δυο βελάκια με τα οποία

 έχουμε ορίσει το τμήμα της καμπύλης που θα
 επεξεργαστούμε.
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· Πάμε   «ανάλυση»  -   «οδηγός ανάλυσης»
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· Επιλέγουμε  «διάστημα»  και πατάμε 

«συναρτήσεις»
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Στη λίστα  «συναρτήσεις» επιλέγουμε 

«Δέλτα Y»

Πατάμε  «O.K.   

Η συνάρτηση αυτή μετρά τις διαφορές

 των τιμών της απόστασης από τη θέση 

ισορροπίας . η νέα αυτή συνάρτηση είναι
 η αρχική, μετατοπισμένη στην αρχή των 
αξόνων. 

Επαναλαμβάνουμε την διαδικασία για την δύναμη . 
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Στην οθόνη μας τώρα έχουμε 4 
γραφικές παραστάσεις . Κάνοντας διπλό
κλικ στην « ΕΙΚΟΝΙΔΙΟ-ΟΘΟΝΗ» των 
αρχικών γραφικών παραστάσεων τις
 απομακρύνουμε από την οθόνη , 
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και μένουν μόνο οι συναρτήσεις «Δέλτα Υ».

B. ταυτιση αξονων αποστασησ – χρονου ,   

                    δυναμησ-χρονου.
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Πατάμε  «γρ. Παράσταση»  -  «ιδιότητες»  -  

«Γρ. παράσταση  #1»
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Κατόπιν  επιλέγουμε «Διάστημα» και

απενεργοποιούμε την αυτόματη 

κλίμακα.
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 Θέτοντας τις τιμές Min:   και  Max:  που 

θέλουμε καθορίζουμε τις δυο ακραίες

τιμές του άξονα y’y (απόσταση) που 

θα φαίνεται στο παράθυρο της οθόνης.

Έτσι καθορίζουμε α) Την θέση του σημείου

υ=0 και β) Το μέγεθος της καμπύλης.

επιλέγουμε αντίθετες τιμές ώστε η αρχή 

των αξόνων να πέσει στη μέση του ¨
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παραθύρου.       Πατάμε  «Ο.Κ.»  .

Επαναλαμβάνουμε την διαδικασία

 για την δύναμη:

«γρ. Παράσταση»  -  «ιδιότητες»  - 

 «Γρ. παράσταση  #1» - «Δύναμη»  

      Min: -3      Max: 3

  Πατάμε  «Ο.Κ.»  
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Καταλήγουμε στην 

διπλανή εικόνα

Από τις  γραφικές παραστάσεις 

αυτές προσδιορίζουμε την

  περίοδο της ταλάντωσης 

και με τη χρήση της 

σχέσης    
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 υπολογίζουμε  την  σταθερά  k.

               Κ Α Μ Π Υ Λ Η     F = f(x)
           Π Ρ Ο Σ Δ Ι Ο Ρ Ι Σ Μ Ο Σ   Τ Ο Υ   k
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Παμε      «Ανάλυση» - 
«Χειροκίνητη προσαρμογή καμπύλης»


Ορίζουμε στον άξονα χ 

το « Delta Υ – Διάστημα»

και  στον  y  «Delta Υ – Δύναμη» 


Παίρνουμε την διπλανή οθόνη:

Με πατημένο το αριστερό

 κουμπί του ποντικιού πάνω στις 

μπάρες  α και β που εμφανίζονται 

στο κάτω μέρος της οθόνης  

μεταφέρουμε την μαύρη ευθεία της

οθόνης πάνω στην γραφική 

παράσταση  F = f (x) .( βλέπε διπλανή 
εικόνα).

Η μαύρη ευθεία είναι η κατά

 προσέγγιση ευθεία   F = f (x) .

Η εξίσωση στο κάτω μέρος της 

οθόνης  είναι η εξίσωση της ευθείας

 αυτής και ο συντελεστής διεύθυνσης της  

ευθείας η τιμή του k του ελατηρίου

 (η του D της  ταλάντωσης). 

συγκρίνουμε  τις δυο τιμές.
   ΠΡΑΓΜΑΤΙΚΗ                 ΜΕΤΡΗΘΕΙΣΑ                               


              0                               -14,905


           10,46                           -10,762
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