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STUDIUL MIŞCĂRII RECTILINIE ŞI UNIFORMĂ 

Introducere teoretică 

Un corp de masă m, considerat punct material, este reperat într-un sistem de axe de 

coordonate, prin vectorul de poziţie r
r

. Dacă rezultanta forţelor care acţionează asupra 

punctului material este nulă, atunci el se va deplasa cu viteză constantă, sau se va afla în 

repaus.  
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Dacă F = 0, atunci 0
d
d rr

=
t
v , iar viteza corpului este constantă.  

Verificarea legii mişcării rectilinii uniforme se realizează cu dispozitivul din Figura 1.  

Un fir considerat ideal se ataşează de un cărucior de masă M care se poate mişca fără 

frecare pe un suport orizontal. Firul este trecut apoi peste un scripete (considerat ideal) iar 

la celălalt capăt se atârnă o greutate m. Pe suportul orizontal pot culisa doi senzori optici 

care vor defini lungimea parcursă de cărucior (pe cărucior este fixată o pană din plastic 

care are rolul de a întrerupe fascicolul în momentul trecerii căruciorului prin dreptul 

senzorilor de mişcare).  

Pentru această lucrare, senzorul de start se plasează în poziţiile în care a fost plasat 

senzorul stop din lucrarea precedentă iar corpul de masă m este oprit în momentul 

în care căruciorul trece prin dreptul senzorului start. Senzorul stop se plasează la 

extrema din dreapta a şinei. Procedând în acest mod, după oprirea corpului de masă m, 
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căruciorul va avea o mişcare rectilinie şi uniformă iar viteza lui va trebui să fie egală cu 

viteza corespunzătoare din lucrarea precedentă. Veţi măsura viteza calculând raportul 

dintre distanţa parcursă  D şi timpul în care căruciorul a parcurs această distanţă şi o veţi 

compara cu rezultatele experimentului precedent. 

Prelucrarea datelor experimentale 

Dacă notăm cu D distanţa dintre cei doi senzori (primul dintre ei fiind plasat la una din 

distanţele L din experimentul precedent) şi cu t  timpul în care căruciorul a parcurs această 

distanţă, atunci: 
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Rezultatele obţinute, pentru fiecare L considerat, se trec într-un tabel de forma: 

L = ... m; vL = .... ± ...  m/s.  

 

 

 

 

unde L e poziţia senzorului de start (şi la care masa m este decuplată), una din poziţiile L 

de la mişcarea accelerată, vL = aLtL este produsul dintre acceleraţia şi timpul măsurate 

pentru poziţia L, in laboratorul precedent. 

• Estimaţi eroarea ∆D şi treceţi-o în tabel. 

• Calculaţi eroarea ∆vL , folosind o formulă pe care o deduceţi singuri. 

• Calculaţi eroarea ∆v, folosind o formulă pe care o deduceţi singuri. 

• Care din măsurători contribuie mai mult la eroarea totală a vitezei? Cele de timp sau cele 

de lungime?  

• Valorile vL şi v sunt în concordanţă sau nu? Reamintim că ele ar trebui să fie egale ”în 

limita erorilor experimentale”. 
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