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/asto smo se odlucile na istrazivacki rad u
nastavi:

& Prema kurikulumu nastavnog predmeta Matematika za osnovne Skole i gimnazije: mnogi koncepti usvojeni
u drugim podrucjima i drugacijim pristupom obogacuju ucenje i poucavanje u predmetu Matematika.

Takvim nacinom, stalnim korelacijama i integracijom unutar kurikuluma tijekom cijelog Skolovanja, ucenici
matematiku prihvacaju kao dio okruzja, a matematicke kompetencije primjenjuju u razliCitim aspektima
ucenja i Zivota.

& Prema kurikulumu nastavnog  predmeta Fizika za osnovne  Skole i  gimnazije:
Ucenik kao aktivni sudionik procesa ucenja i poucavanja fizike razvija niz razlicitih sposobnosti i vjestina....

Kroz zajednicki eksperimentalni rad i rad na projektima ucenici razvijaju sposobnost timskog rada i suradnje
te medusobno posStovanje uz uzimanje u obzir razlicitih misljenja i potreba drugih.

Zanimljive teme iz Zivota i povezanost sa Zivotnim iskustvima, interesima, ocekivanjima i znanjima te
raznovrsnost sadrzaja, mjesta i metoda poucavanja poticu interes i motivaciju ucitelja i ucenika.

% Prema kurikulumu nastavnog predmeta Informatika za osnovne sSkole i gimnazije:
Iskustva ucenja moraju se temeljiti na uvjerenju da ucenici najbolje uce aktivno sudjelujuci, da su uz svoju
kreativnost spremni uloziti veliki trud te da su timski rad i suradnja snazna motivacija za ucenje.



i Gibanje automobila je ucenicima blizak pojam s kojim se susrecu
svakodnevno i intuitivno ga gotovo svi ucenici znaju graficki prikazati
te usporediti . Rado diskutiraju (uglavnom ispravno) o grafickom
prikazu dviju (ili vise) razlicitih linearnih ovisnosti na istom grafu.

# Vodeci se danim preporukama, odlucile smo povezati informatiku,
fiziku i matematiku. Ucenici su programirali gibanje autica, snimali
njihovo gibanje te ga pomocu programa Tracker graficki prikazali.
Nakon toga trebali su analizirati graficki prikaz tog gibanja.



GIBANJA

GIBANIJE
& tijelo koje se giba mijenja svoj polozaj u odnosu na okolinu
(mijenja svoj polozaj u odnosu na neko drugo tijelo)

MIROVANIJE
i tijelo koje miruje ne mijenja svoju polozaj u prostoru
(ne mijenja svoj polozaj u odnosu na neko drugo tijelo)



GIBANJA

Tijelo koje se giba — tragovi gibanja
............ giba se stalno jednako, istom brzinom JEDNOLIKO

tijelo se pocCinje kretati i ubrzava  AKCELERACIJA
. tijelo usporava, koCi (pozitivna ili negativna)

e : .. .... nhejednoliko gibanje tijela NEJEDNOLIKO

Jednoliko gibanje tijela je gibanje stalnom brzinom.

Nejednoliko gibanje je gibanje kod kojega se brzina mijenja.



GRAFICK| PRIKAZ GIBANJA

Gibanje tijela mozemo prikazati graficki u pravokutnom koordinatnom sustavu. Na
koordinate zapisujemo podatke koje promatramo. Uobicajeno je da se promatraju

promjene u vremenu, pa zato crtamo s,t graf, v,t graf i a,t graf.

s(m) v(m/s) a(m/s?

t(s) (s) t(s)



MIROVANIE

& vrijeme prolazi, nema brzine, nema akceleracije, nema prijedenog

puta

s(m) v(m/s)

S = const.

a(m/s?
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JEDNOLIKO PRAVOCRTONO GIBANIJE
i tijelo u jednakim vremenskim intervalima prelazi jednak put sto
znaci da je brzina konstantna i akceleracija je jednaka nuli.

s(m) v(m/s) n.('m./.wz)

t(s) «(s) t(s)

s =vt vV = const. a=0
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NEPRAVILA GIBANJA

& tijelo u istim vremenskim intervalima prelazi razlicite putove
razlicitim brzinama

Graficki prikaz ovakvih gibanja je kombinacija prije prikazanih grafova.



Micro:Maqueen Plus

4.7.2024. 10. kongres nastavnika matematike RH, Sekcija za informatiku

10



0000000 QC

O © © © © 000

Tipkalo za kalibraciju

Priklju¢ak za micro:bit
Svjetlece diode

IR prijemnik

Prikljucak za ultrazvucni senzor
Prekidac za zujalicu

Prekidac za ukljucivanje
Zujalica
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Priklju€ak za napajanje

Lijevi motor

I12C sucelje

Priklju¢ci za dodatne komponente
Prikljucci za servo motore

Desni motor

RGB diode

Senzori za pracenje linije

O00O0PO60
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NAPRIJED

Robot vozi naprijed 5 sekundi i onda stane, brzina 150 cm/s.

(*_® micro:bit starts

waituntii (¢ ® A~ button pressed?

fad; set all » motor direction rotate forward + speed @1

wait @) seconds

I set all » motor stop
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NAPRIJED — koristeci Timer

Robot vozi naprijed 10 sekundi i onda stane, brzina 100 cm/s.

(*_® micro:bit starts

set Timer~ to (*_®) system uptime(ms)

repeat until (*_® system uptime(ms) > Timer + (@0

ﬂ@‘ set all * motor direction rotate forward + speed

5,

@ set all ¥ motor stop
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Tracker
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Softver

https://physlets.org/tracker/

Tracker Home | Help | Share | OSP Home | Discussion Group | Email Doug

®Tracker

INSTALACUA

Latest Tracker 6 instal

Video Analysis and Modeling Tool

Try Tracker Online
sers in 26 languages. Completely free and open source.

indows | Recent MacOS | Older MacOS | Linux

Upgrade installers (requires earlier Tracker 6): Windows | Recent MacOS$ | Linux

Installer Help Change Log Discussion Forum

Tip: save your work as a Tracker Project. Easy to build and share. Easy to browse in the Library Browser.

What is Tracker?

Tracker is a free video analysis and modeling tool built on the Open Source Physics (OSP) Java
framework. It is designed to be used in physics education.

Tracker video modeling is a powerful way to combine videos with computer modeling. For more
information see Particle Model Help or AAPT Summer Meeting posters Video Modeling (2008) and
Video Modeling with Tracker (2009).

T |

B LW v ek Cewe Ve e

@l LT e hebaim [ i )

Tracker Features
Tracking:

« Manual and automated object tracking with position, velocity and acceleration averlays and data.
» Center of mass tracks.

« Interactive graphical vectors and vector sums.

« RGB line profiles at any angle, time-dependent RGB regions.

Modeling:

+ Model Builder creates kinematic and dynamic models of point mass particles and two-body
systems.

« External models animate and overlay multi-point data from separate modeling programs such as
spreadsheets and Easy Java Simulations.

« Model overlays are automatically synchronized and scaled to the video for direct visual
comparison with the real world.

Video:

» Free Xuggle video engine plays and records most formats (mov/avi/flvimp4/wmv etc) on
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File Edit Video Track Coordinate System View Help

Bl B - L Ll o Track ¥ | @ 3 132% - B W C
— . dl
ain View: choose a file or drag it here to open A
) Tracker — x
File Edit Video Track Coordinate System View Help
E | B - L oLl | ot Track ¥ | @ L 132% £ Open X
: —.7
B ’“E or drag it here to open Look In: |] Desktop ‘v ‘ I:' A
Ope ry Browser... =

(/1. sluéaj - jednoliko.mpa | [} Mirna - 2. sluéaj.mp4

(] | Il [ [»]

File Name: |1_ sluéaj - jednoliko.mp4 |

Files of Type: ‘Video and Tracker Files ‘ v ‘
Open | ‘ Cancel ‘
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@ Tracker

File Edit Video Track Coordinate System View Help

B K| B wr L oW | 2 Track d | @ Q51 |

v

£
i k= Plot View

PO A
—————————|
. — S~ -
Clip Settings... [ﬁ; Table View &

| Set start frame to slider (202)
Set end frame to slider (202)

Set time to zero

Set time...

desna tipka misa

1

1. sluéaj - jednoliko.mp4 |
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@ Tracker = X

File Edit Video Track Coordinate System View Help

S KH B v Lo Wb | 0t Track ¥ | @ Q151% | L- B @

v 4 5| k= PlotView A

B SR s

Clip Settings...

[E Table View A

Set start frame to slider (267)

Set end frame to slider (267)

Set time to zero

Set time...

desna tipka misa

267 |100% EK B
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|
X

4 Tracker —
File Edit Video Track Coordinate System View Help

= B 8 e | Wl | S Track # | @ QR 151%

L 3| W

L

4
= | k= PlotView &

P T e T e T s

[F] Table view -

calibrate the video using a calibration tool

1. sluéaj - jednoliko.mp4 |

4.7.2024. 10. kongres nastavnika matematike RH, Sekcija za informatiku 19



@ Tracker

File Edit Video Track Coordinate System View Help

x=0,000 y=0,000 axes origin (drag to change pos
202 100% EI‘ M B ';‘ a1 w
S

?&‘Q\*\&"'Jﬁ_m' & Track ¥ | @ Q 151% | £~ B | @ C
W —}axes []Grid ¥ origin pixel position x|94,45 | y| 1356 | angle from horizontal| 0,0° - :\ L= Plot View A‘
& Tracker
File Edit Video | Track | Coordinate System View Help
N = B | = ~NewkFointhass B @ Q151% |
= Center Of Mass
¥ Vector
Vector Sum
Line Profile
RGB Region

Kinematic Model
Dynamic Model
External Model

Measuring Tools P

Calibration Tools}
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® Tracker — *
File Edit Video Track Coordinate System View Help

= H B - L L | 2Tk | @ Q1s1% £ B W
W < massA m | 1,000 kg -y <& massA|w| [ ] Sync &
mass A (t, x)
u | | | | | I | | | |
- < -8 -fi -4 %) 0 2 4 B 8 10
R t(s)
A\ E T T T T mass |A {t’ yj T T T T I
I N — i
P | | | | |
T DESNA TIPKA MISA
: N # Units x (m | y (m)
LMT units Copy Data » ‘
L length cd Numbers } Formats...
Units...
M mass |kg Text Columns ¥
Copy Image
T time s o g
Snapshot...
Units visible Define...
P Analyze...
x=0,000 m y=-0,660 m click mouse to mark, hit Enter key to clone previous step| - R
. Print...
202 [100% El H o+ ? I T - i® Degrees () Radians
B e e e e e e e e e e e e e e o m e e ‘ ...................................................... . HEIp'"
1. sluéaj - jednoliko.mp4 | g
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Video Track Coordinate System View Help

B oo | Ll | 20 Track # | @ Q151% |

i .
mass A m | 1,000 kg “a g #- Autotracker: mass A position Xk

Y
¥
4

& Search H Step Back H Search Next ‘

Frame 202: Template ‘. Match ‘
D — -
0.9 Template: Evolve ZD%El Tether S%El Automark 4E|

041 |
| ! | | | | Search: [ ] X-axis Only Look Ahead [ | Autoskip

-050-045-040-0,35-0,30-0,25-0,20

Frame 202 (key frame): This key frame defines the template and target

0.4
0.2

¥ (em)

T T T T T T
04+ 1| shown. Click a Search button to look for matches to the template.
02 1 o
= You may drag the target, template or search area to move or resize it.
5o 0F | Mouse over the controls above to learn more about settings and adjustmer
Tzt -
-0.4 1 |
1 | 1 1 1 |

: -0,50-0,45-0,40-0,35-0,30-0,25 -0,20
- t=0,000 s y=0,000 cm

| T T e Tt T e

m Columns v | < massA|w¥ .

t(s)

0,000 0|

‘ Help H Show Key Frame H Delete H Close ‘

mass A selected (set mass on toolbar, shift-click to re-mark highlighted position)

ZE'"" '; D B | S
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4 Tracker — *
File Edit Video Track Coordinate System View Help
= B wr o Ll | 20 Track # | @ Q151% | L 3| W
4
W < massA m |1,000 kg & L= Plots ¥ | < massA|w
mass A (t, x)
180 | .
160 | .
140 | .
120 .
T 100 .
=)
* ant .
GRAFICKI '
40t §
PRIKAZ 20} :
0 | | | | | | | | | I B
3.2 34 36 38 40 42 44 45 45 5,0
tis)
e TS
[F] columns v | < massA|w
t(s) X (cm)
3,437 32.74
3,503 39,07
3,537 42.10
3,603 48,82
3,637 51,72
3.670] 54,88
3,703 58,11
3.737 61,03
3.770] 63.96
3.803 67.21
3.837 70,19
3.870] 73,01
3,903 76,69
109 |100% E Ho» ? a1 3,937 79.75
: = 3,970] 82,85
Start jéaj - jednoliko.mp4 |
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NEJEDNOLIKO GIBANJE (3 se

<unde

Plots «

<» mass Al w

brzine 100, 30, 150

File Edit Video Track Coordinate System View Help

& Tracker

= 1| B we- | Wl | 2 Track #E | @ O 151%

A 1 d (set

271 |110% IZ‘ B 2 T a1 X
-~

L <> mass A m | 1,000 kg p '

1s0)
ook
- sl

mass A (t, )

450

400

on toolbar, shift-click to re-mark highlighted position)| :

|| Start E:al - iednoliko.mpn4 l 2. slucai.mn4 H 3. slué&ai - brzo - sporo - brzo.mp4 |
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JEDNOLIKO GIBANIJE (4 sekunde)
— brzina 100

@& Tracker ) Plots Py o mass A v

File Edit Video Track Coordinate System View Help

= = ‘ T N B | ~* Track -3 | @& O 191% | massA(t, x)

W < massA m |1,000kg A T T T T T T

0 0,5 1,0 1,5 2,0 25 3,0
t(s)
l0s x=2489n

a 1 B =

294 [100% EI H L £
-

o

1. sluéaj - jednoliko.mp4 |
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GRUPNI RAD —JEDNOLIKO PRAVOCRTNO GIBANJE

i#& PRIBOR:

* racunalo (treba imati instalirano
http://mindplus.cc/en.html i https://physlets.org/tracker/)

* Micro:Maqueen Plus

* |nternet
* mobitel (za snimanje videa)
#® ZADATAK:

* napraviti 3 razli¢ita programa

* Nakon programiranja i snimanja gibanja autiéa, imate
graficki prikaz tog gibanja.

* U postavkama odaberite graficki prikaz s-t i v-t te uredite
graficke prikaze (trebate imati jednake vrijednosti na
koordinatnim osima za sva tri gibanja) tako da ih mozete
usporedivati.

* Prikazite graficke prikaze gibanja u obliku slike koju
mozete uredivati.

* Provucite pravce kroz tocke koje prikazuju gibanje vaseg
autica.

* Gibanje autica prikazujemo matematickim izrazom s=v-t
pri cemu je brzina pri pojedinacnom gibanju stalna tj.
konstantna

1. PROGRAM
brzina 30 cm/s

(cijelo

vrijeme)
vrijeme 6 sek

2. PROGRAM
brzina 80 cm/s

(cijelo

vrijeme)
vrijeme 6 sek

3. PROGRAM
brzina 130 cm/s
(cijelo
vrijeme)
vrijeme 6 sek



http://mindplus.cc/en.html
https://physlets.org/tracker/

@ Tracker — X

File Edit Video Track Coordinate System View Help

S B B - o Wl | oo Track % | @ Q191% S~ B | i

1
W < massA m |1,000kg 4 5| I Plots¥ | ¢ massAj "] sync

1. PROGRAM D I I I
& brzina30cm/s
(cijelo vrijeme)

100 .

80 - .

60 - 8

x {cm)

40+ A

& vrijeme 6 sek

20 - 8

i | | | | | |

0 0.1 0.2 0,3 04 0.5 08 0.7 08
t(s)

mass A (t, v)
400 T T T T T T T T T T T T T

380 - g

300 - .

250 - .

200 - 1

v (cmis)

150 1

100 .

a0 - 8

D 1 1 1 Il 1 | Il 1 Il 1 1 l 1

‘ / 0 0,050,100,150,200,250,30 0,35 0400,450,50 0,55 0,60 0,65
: z t(s)

| e - 1 T T e s

]

- 3 A
087 [100% B H B x| E] columns v | < mass :

o
A
—
-
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# Tracker - X
File Edit Video Track Coordinate System View Help
= g B e~ _l._ luks = | o™ Track 'ﬂ' & Q191% Now available- version613 4 ~ E | il '
¥ —=axes [] Grid ¥ origin pixel position x| 1050 y| 258 4 angle from horizontal| 0,0° l* Plots¥ | < massA|w¥|[]Sync A
' mass A (t, x)
= 120 T T T T T T T (
I 100 .
2. PROGRAM | -
L]
& brzina 80 cm/s § af i
#
(cijelo vrijeme) |
& vrijeme 6 sek |
i} I 1 I I I I I |
il 01 0,2 03 04 05 0.6 07 08
t(s)
mass A (t, v)
4DD T T T T T T T T T T T T T
350 + -
* |
" | _t | SDD L |
260 .
¢ o)
5 200 | .
=
4 150 | .
- ¥ 1
i s, 100 F :
- =g o .5 o B8 88 g as—F8.g o g 5 5 [
—— w— == """'"'_"hf — i 50 - .
. T . - 0L I I I I I I I I I I I | I

0 0050100150200,250,300,320400,450,500,55 060065
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@ Tracker - il

File Edit Video Track Coordinate System View Help

2| B w- L | Tk | @ Q191%

Now available: version 6.1.3 f' S| ‘ m C

1
W < massA m [1,000kg 4 5l k= Plotsv| & massA|v|[]Sync PN

3. PROGRAM
i® brzina 130 cm/s

(cijelo vrijeme)
i® vrijeme 6 sek

mass A (t, x)
120 T T T T T T T |

100

80

60

X {cm)

40

20

B I I I | I I I il

] o0 02 03 04 05 06 07 08
t(s)

mass A (t, v}
400 T T T T T T T T T T T T T

300 ! ! ! ! ! ! .

Wwv_"'
100 | | JI SEN | | | | | i
50 i
D | 1 Il 1 | 1 i L 1 L 1 | 1
0 0050,100,150,200,250,300,350400450,500,550,600,65
t(s)
: s
068 [100% E H B o S ] columns | < massA|v| = 7
2 = T = T = i

4.7.2024. 10. kongres nastavnika matematike RH, Sekcija za informatiku 29




k- plotsv| © massA v CIsyne V=30 cm/s a ke potsv| O massav|Osyme V=80 cm/s = k Posv O massﬂv‘js]rnr_ v=130cm/s -
mass A (t, X) mass A (t, ) mass A (t, X)
120 : : : : : : , bl T T T ' ' ' ' 120 : . ; . . ; .
100} | 1001 - 100
BO . B0 - g0
E sof 1 | E el g &0
= = =
40+ - 40 40
20 20+ 20
0 | | | I:I._ | | | | | | | 0
0 0,1 0,2 0.3 0,4 0,5 0,6 07 0,8 0 o1 02 03 04 05 06 07 08
t(s) t(s)
mass Ait, v mass A [t, "u"]
4[]'.] T T T T T T T { ’I ] T T T T T o [ I [ [ [ [ I I I I I | | 4':":' I I I I T T T T T T T T T
350} ] 3504 . 350 i
300} ] 300} - 300k ]
250+ i 2501 - 250 .
@ @ 0
E 200} . E 200+ - £ 200} ]
~ 150} ] 150f ] 150 |
i S N e W U S R o o
100 ] 100 _ 100 i
S g 5 om o =2 = 5 g-=—=8., . 2 5 & .
50 . a0 i a0 - .
0 | | i L L | | | 'l Nl Nl L L I} I | I I I I | I I I I I I 0 ! 1 4 - - - - - - L L ! !
0 0,050,100,150,200,250,300,350,400,450,500,550,600,65 0 0,050,100,150,200,250,300,350,400,450,500,550,600,65 0 U.UEUJUDJ50.20'3.250.30?}?33}50.400.450.50U.ﬁﬁﬂ.ﬁﬂﬂ.ﬁﬁ
t{s) t(s)
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L Ph[sv‘ O massAlv. Osyme V=30 cm/s

sl Potsv| © massaA~ sy V=80 Cm/s -

% {cm)

¥ (cmis)

120

100

80

60

40

20

400
350
300
250
200
150
100

50
1]

mass A (t, X)

T
1

| | | i
0 o1 02 03 04 05 06 07 08
t(s)
mass A (t, v)
1 | ' L L L 1 | Il L L L L

0 0,050,100,150,200,250,300,320,400,450,500,550,600,65
t(s)

4.7.2024.

¥ (T

W (TS

120

100

a0

g0

a0

20

400

350

300

240

200

140

100

a0

0

ke Plosv| O massAv| (s V=130 cm/s =

mass A (t, %)
1] 01 0z 0,3 04 0.4 (N3] 0,7 nsa
(=)
mass A (t, v)
Bl i ————

0 0050100,150,200250,300,350,400,450,500,550,600,65
tis)

mass A (t, X)
12[] L I 1 ] I 1 T

100

80

all]

¥ (cm)

40

20

0 I I | i i 1 L L L L I I I

0 0,050,100,150,200,250,300,350,400,4350,500,550,600,65
tis)
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NA NASTAVI FIZIKE :

& Odgovorite na pitanja:

1. Sto mislite, postoji li savréeno jednoliko pravocrtno gibanje po pravcu ?

2. Sto sve utjeée na to gibanje ?

& Nakon Sto ste provukli pravce kroz tocke koje prikazuju gibanje autic¢a u s-t grafickom prikazu odgovorite na pitanja:
1. Sto moiZete zakljugiti iz poloZaja pravca u koordinatnom sustavu o brzini gibanja autié¢a?
2. Kakva je razlika izmedu pravaca koji prikazuju najsporije gibanje i najbrze gibanje ?

3. Poveizite brzinu gibanja auti¢a s kutom koji pravac zatvara s t-osi ?

& Promatrajte graficki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja u v-t grafickom prikazu i odgovorite na pitanja.
1. Po cemu se razlikuju graficki prikaz prijedenog puta i graficki prikaz brzine gibanja autica ?
2. Usporedite graficke prikaze brzine u sva tri prikaza gibanja autiéa?

3. Ako je brzina gibanja autica konstantna tijekom cijelog vremena gibanja kakav Ce biti pravac koji prikazuje to gibanje ?



NA NASTAVI MATEMATIKE:

#® Odgovorite na pitanja ( u biljeznicu):

1.Sto mislite, postoji li savréeno jednoliko pravocrtno gibanje po pravcu ?

2.Sto sve utjeée na to gibanje ?

#® Nakon Sto ste provukli pravce kroz tocke koje prikazuju gibanje auti¢a odgovorite na pitanja:

1.Sto je grafi¢ki prikaz jednolikog gibanja po pravcu u s-t pravokutnom koordinatnom sustavu ?

2.Kakve putove u jednakim vremenskim intervalima prevaljuje tijelo koje se giba jednoliko po pravcu ?

3.Kakva je razlika izmedu pravaca koji prikazuju najsporije gibanje i najbrze gibanje ?

4.Poveiite brzinu gibanja autica s kutom koji pravac zatvara s t-osi ?

5.Ako gibanje autic¢a prikazemo u obliku y=a-x, (s=v-t) Sto se dogada s pravcem ako je vrijednost parametra a veca ?
#® Promatrajte graficki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja u v-t grafickom prikazu i odgovorite na pitanja.
1.Ako je brzina gibanja stalna (konstantna, jednaka) tijekom cijelog puta, kako izgleda pravac u tom koordinatnom sustavu ?
2.Usporedite (opiSite) graficke prikaze brzine u sva tri prikaza gibanja autiéa?

3.Kakvi su pravci u odnosu u na t-os ?

4.U kakvom su medusobnom odnosu pravci koji prikazuju brzinu ta tri gibanja ?

5.Ako je brzina gibanja autica konstantna tijekom cijelog vremena gibanja kakav ¢ée biti pravac koji prikazuje to gibanje ?



Svoj zakljucak o grafickom prikazu jednoliko pravocrtnog gibanja cete prezentirati
razredu. Potrebno je proucitit graficki prikaz gibanja i napisati nekoliko re€enica, posebno
se osvrcuci na pojmove:

i Sto je grafi¢ki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja u s-t pravokutnom
koordinatnom sustavu ?

i Sto se dogada s prijedenim putem dok vrijeme prolazi ?

i Kako su postavljeni pravci u s-t pravokutnom koordinatnom sustavu ukoliko
prikazuju gibanja razlicitih brzina (mozete li to povezati s parametrom a u izrazu
y=a-x )

i Sto je grafi¢ki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja u v-t pravokutnom
koordinatnom sustavu ?

i Sto se dogada s pravcem u tom sustavu dok vrijeme prolazi ?

i& Kako su postavljeni pravci u v-t pravokutnom koordinatnom sustavu ukoliko
prikazuju razlicite brzine gibanja?



Jedan od ucenickih zakljucaka:

ZAKLJUCAK:

- graficki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja u s-t pravokutnom koordinatnom sustavu je pravac

- Sto je brzina gibanja veca, pravac koji prikazuje gibanje zatvara veci kut s fosi (Sto je parametar a veci,
pravac zatvara veci kut s tosi)

- u pojedinaénom gibanju autiéa, auti¢ za isto vrijeme prijelazi iste putove. Sto je brzina veéa, to su prijedeni
putovi veci.

-graficki prikaz jednoliko pravocrtnog gibanja po pravcu u vt pravokutnom koordinatnom sustavu je pravac
koji je paralelan s t- osi

- tijekom gibanja taj pravac ostaje na istoj vrijednosti (vrijednosti na v osi)

- pravcei koji prikazuju jednoliko pravocrtno gibanje razliCitih brzina su usporedni s t- osi. Njihova udaljenost

od t- osi ovisi 0 brzini autica.



/akljucak:

& Interdisciplinarni pristup nastave uz upotrebu suvremene tehnologije
pri cemu ucenici istrazuju pojave, postavljaju problemske situacije,
mijenjaju varijable i donose zakljucke ¢ine nastavu (za uc€enika, ali i za
ucitelja) zanimljivijom i lakSom.

i Ucenici su motivirani, otvoreni novim spoznajama, lakse usvajaju
nove spoznaje te razvijaju kriticko misljenje.
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