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56. Laske esimerkin jouseen kiinnitetyn kappaleen hetkellinen nopeus.

Cear[m x, k, aj
DSol ve[{mx"' ' [t] == -k x[t], x[0] ==a, x' [0] ==0}, x[t], t]

[{xit] »acos[ YK Lp

A/m
X[t_1=x[t] /. U[1]]
aOos[\/\/Fﬁt ]
v =Xx"[t]

a kSin[Wﬁ‘]
A/m

57. Kirjoita tiedostoon M athematica-ohjelma, joka antaa a:lle, k:lle ja m:lle jarkevat arvot,ratkaisee yhtalon
kuten edelléd ja piirtda kuvaajan kappaleen poikkeamasta ajan funktiona.

Clear[m x, k, aj

a =4,

k=1.2;

m= 2;

ratk = DSol ve[{mx"' ' [t] == -k x[t], X[0] ==a, x' [0] ==0}, x[t], t]
Pl ot [x[t] /. ratk, {t, 0, 10}]

({X[t] > 4. Cos[0.774597t] +0. Sin[0. 774597t ]}}
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- Graphics -

58. Lisda ohjelmaan patka, joka laskee kappaleen hetkellisen nopeuden ja piirtéd sen samaan kuvaan
poikkeaman kanssa.Tulkitse kuvaa. (Huomaa, ettet voi viitata tuloksiin % n-menetelmalla ohjelman sisélla!)
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Cear[m x, k, aj

a=4;

k=1.2;

m= 2;

ratk = DSol ve[{mx"' ' [t] == -k x[t], X[0] ==a, x' [0] ==0}, x[t], t]
X[t_T=x[t] /. ratk[[1]]

v =Xx"[t]

Plot [{x[t], vV}, {t, O, 10}]

({X[t] > 4. Cos[0.774597t] +0. Sin[0. 774597t ]}}
4. Cos[0.774597t] +0. Sin[0. 774597 t ]

0. Cos [0. 774597t ] - 3. 09839 Si n[0. 7745971 ]
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- Graphics -

59. Ratkaise jousen paikka ajan funktiona.

Clear[m x, k, a, g]
ratk =DSol ve[{mx"' ' [t] ==-kx[t]-gx'[t], x[0] ==a, x' [0] ==0}, x[t], t]

(X[t] > ——2
2+g2-4km
—g-/g2-4km|t —g+\g2-4km|t —g-\/g2-4km]|t —g+\g2-4km|t
a _e(g\/gzmk) g+e(9\/gzka g+e(9\/92mk) ’792—4km+eL27 ngk) ’792—4km”}}

X[t_T1=x[t] /. ratk[[1]]

1
2+92-4km
g axm) gefa?akm) (-9-V/g-aknm) [co+o2-4km)
a [celEI g Lol | Lol m—#mj]

60. Kuten kitkattomassa tapauksessa, piirré paikan ja nopeuden aikakehitys samaan kuvaajaan. Mita eroja
havaitset?
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v =Xx"][t]

.

2+/g2 -4km

_g-+/g2-4km]|t -9-\g2-4km| t
ein ng“)g(fg—\/m) e@ 92-4km (-g-+vgz2-4km)
a |- 2m i 2m )
_g+Jg2-4km| f’*my
E(Q\ng‘lk )Ig(_g+_\/m> e_\uzm[lk—)t_\/m(_g+\/m>
2m + 2m

a=4;

m= 2;

Plot [{x[t], v}, {t, O, 10}]
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- Graphics -

Luonnollisesti, kun vaimennustekija lisdtdan, niin varéahtely vaimenee!

61. Eliminoi vakiot asettamalla varaukselle g ja virralle q' sopivat alkuehdot, ja tutki saamaas lopputulosta
kuvin.Vaihtele komponenttien arvoja ja tutki systeemin kéyttaytymista.

Clear[c, |, q]
ratk =DSol ve[{q[t]/c+| q' ' [t] ==0, q[0] =10, q' [0] =0}, q[t], t]

{{art] »10COS[WH}

qlt_1=q[t] /. ratk[[1]]

10 Cos [ —— |
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Pl ot [q[t], {t, O, 10}]

10

-10

- G aphics -

Pl ot [q[t], {t, O, 10}]

A

-10

[¢)]

- G aphics -

Pl ot [q[t], {t, O, 10}]

A

-10

;]

- G aphics -

62. Eliminoi vakiot kuten L C-piirien tapauksessa, ja tutki saamaasi lopputulosta kuvin. Vaihtele komponenttien
arvojaja tutki systeemin kayttaytymista.
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Cear[q, I, r, c]
ratk =DSolve[{l q'"[t] +rq' [t] + q[t]/c == 0, q[0] ==10, q' [0] =03}, q[t1], t]

{{art] R N NSt S Bt St
a C alscrz ~ve e e r++c e c ros
N

(Ve r-ya1ecr? )t (Ve refaricr2 ]
e 2el V-4l +cr2 +e 2Vl V-4l +cr? }}

qrt_1=qfltl /. ratk[[1]]

(—\/c—r—x/—AlwrZ ]I (—\/c—rﬁ —414cr2 )I
-c e 2yc r++c e 2yc r+

1 s
V-4l +cr? [
(—ﬁr—x-4I+cr2]l (-J?r+x-4l+cr2]l
e 2wl /Al icrZ e 2T -4l +cr2]]
c=1;1=2;r=0.1;
Plot [q[t], {t, O, 10}]

10

- Graphics -

c=1;1=2;r =1;
Pl ot [q[t], {t, O, 10}]

10
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- Graphics -



