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2) Określić zależności od czasu:  
a) kąta jaki jego wektor wodzący tworzył z osią Ox czyli określić postać zależności )(t .  

b) odległości punktu materialnego od początku układu współrzędnych czyli określić postać 
zależności )(tr .  

3) Pokazać iż wypadkowa siła działającą na ciało jest odwrotnie proporcjonalna do 3 potęgi 
odległości od centrum siły. Określić wartość siły w chwili czasu t=0. 

4) Określić wartość energii punktu materialnego przy założeniu iż wartość energii 
potencjalnej w nieskończonej odległości od centrum siły jest równa 0.  

Zadanie 7 (seria I). Punkt materialny o masie m porusza się po 
płaszczyźnie pod wpływem siły centralnej skierowanej w kierunku 
początku układu współrzędnych. Wiadomo iż w trakcie ruchu wektor 
wodzący punktu materialnego r
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Rozwiązanie metodą rozdzielenia zmiennych  
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( znak + bo  rośnie w trakcie ruchu) 

W analizowanym ruchu moment pędu                 jest stałą ruchu bo                             i

Wyznaczenie zależności          w oparciu o relację                ( Lz składowa z-owa 
momentu pędu, oś Oz prostopadła do płaszczyzny w której odbywa się ruch,             ) 

)(t 2mrLz 
zLLL 



 rmrrmrL   rmr 
constL 


0 )(rf

r

r
r




r

r
rfFrm


 )(rmrL 



    
 dt

r

v
dctg

o

o  sin
2exp

𝐶 =
1

2𝑐𝑡𝑔 𝛼
=
1

2
𝑡𝑔 𝛼

      
Ct

r

v
ctg

ctg


0

0 sin
2exp

2

1 




Określenie zależności  r(t)
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Podany powyżej  i udowodniony w dodatku wzór Bineta pozwala na określenie zależności 
f(r) od odległości ciała od centrum siły r gdy znamy równanie toru          i wartość momentu 
pędu L
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Widać iż siła centralna                 jest odwrotnie proporcjonalna do 3 potęgi odległości od 
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Określenie energii ciała w tym ruchu 
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Dodatek: Dowód wzoru Bineta
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