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Analisi qualitativa

A partire dal filmato e dal momento in cui il carrello € libero di muoversi
liberamente sulla rotaia, abbiamo selezionato una serie di fotogrammi per intervalli
di tempo regolari (la telecamera acquisisce con una frequenza di 25 fps)[frames:
15, 21, 27, ... At=(0,24%0,04)s]. Da questa prima analisi qualitativa si puo notare che
il carrello si muove a velocitd costante (a paritd di tempo percorre distanze
uguali).

Analisi quantitativa

Attraverso il software Tracker raccogliomo i datfi (lunghezza rotaia: 2.5 m)
(evitiamo di trattare I'analisi degli errori).

ML eeeee——— ) Y
File Modifica Video Tracce Coordinate Finestra Aiuto Folti 27
< massaA
@R kmove | = L O [0y | Ty A A A A =
¥ ¢ massaA m[1,000 | uso della memoria: 26N di 254MB
k.| © massan || punt
w10 (t, %)
06
10
e
15
20
o 05 10 15 20
|=2.20_=2,308E2 [trascina-destro per le apzioni
=
: E‘Omassan ‘V‘Dah
t X [ ¥ [
0 14,037 73532
0.04 14,24 7,353
0,0 14,24 7353|=
0,12 12,24 7,353
0,1 -14,26] 7.576[ |
02 14,708 7353
024 1589 7,353
0.28] 16,934 7.353|
0,32 18,039 713
0,3 21,168 5,007
massa A selezionato (jmposia ln massa sulla barra degl strumenti) ol T =
L Ii I | 44| 27 184 7.13]
S 055 mn%E ] a1 r =@ A8 -30,749 7353
i - 52 34,759 7353
oz i ol Eal>
| Filmato_Rotaia_MRU_mov.mov | Filmato_Rotaia_MRU_mov.trk
Maurizio Recchi, a.s. 2009/10 1

[IS “Montessori — Da Vinci” Porretta Terme (Bologna)



Moto Rettilineo Uniforme

t X t X t X t X

(s) (cm) (s) (cm) (s) (cm) (s) (cm)

0,00 |[-14,0374| 0,64 |-48,3512| 1,28 [-124109| 1,92 |-199,198
0,04 |-14,2603| 0,68 |-52,8075| 1,32 |[-129,011| 1,96 |-203,654
0,08 |[-14,2603| 0,72 |-57,7095| 1,36 |[-133,913| 2,00 |-208,333
0,12 |-14,2603| 0,76 |-62,3886| 1,40 |[-138,369| 2,04 -212,79
0,16 |-14,2603| 0,80 |-67,0677| 1,44 |-143,494| 2,08 |-217,469
0,20 |-14,7059| 0,84 |-71,7469| 1,48 -147,95 2,12 |-221,925
0,24 -15,82 0,88 |-76,2032| 1,52 |-152,852| 2,16 |-226,382
0,28 |[-16,9341| 0,92 |-81,1052| 1,56 [-157,531| 2,20 |-230,838
0,32 |[-18,9394| 0,96 |-86,0071| 1,60 [-162,433
0,36 |-21,1676| 1,00 |-90,6863| 1,64 |-167,112
0,40 |-23,8414| 1,04 |-955882| 1,68 |-171,791
0,44 |-27,1836| 1,08 -100,49 1,72 | -176,471
0,48 |-30,7487| 1,12 |-105,169| 1,76 -181,15
0,52 |-34,7594| 1,16 |-109,849| 1,80 |-185,606
0,56 |-38,9929| 1,20 -114,75 1,84 |-190,062
0,60 |-43,8948| 1,24 -119,43 1,88 | -194,964

Scorrendo il flmato fotogramma per fotogramma possiamo stabilire che il carrello
simuove liberamente dal quindicesimo fotogramma (per tempi maggiori di 0,56 s).
La coordinata x per t=0 s € negativa a causa del sistema di riferimento scelfo.
Rappresentiamo i dati raccolti su un piano cartesiano XY.

Value Standard Error
26.71085 024489
-117.69784 016915
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Per tempi maggiori di 0,56 s abbiamo un andamento lineare dei dati raccolti: |l
carrello si muove a velocita costante. Interpoliamo (via software) i punti con una
retta y=a+bx:

Equation y =a+ b*x

Value Standard Error
A Intercept 26,71085 0,24489
B Slope -117,69784 0,16915

oftenendo le seguenti informazioni: il carrello si muove con una velocita v=-117,7
cm/s e ha coordinata iniziale x=26,7 cm per t=0 s.
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