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Zrodto 50 lat olimpiad fizycznych. Wybrane zadania z rozwigzaniami
pod red. Janiszewski P. Mostowski J. PWN, Warszawa 2002
T.M. Molenda, IF US, www.OF.szc.pl.

Zadanie T3-A - XLI OF, I stopien.

Moc z jaka pracuje silnik samochodu jadacego w danej chwili z predkoscia v zalezy od warunkéw
jazdy, ale nie moze przekroczy¢ pewnej wartosci maksymalnej, zaleznej od v. Przyjmijmy, ze
ta zaleznoéé ma posta¢ P (v) = av dla samochodu A i P(B)(v) = Bv dla samochodu B.
Przyjmijmy réwniez, ze sity oporéw ruchu samochodéw (zalezne przede wszystkim od ksztaltu
ich karoserii) sa proporcjonalne do kwadratéw predkosci samochodéw. Przyjmujac, ze predkosé
maksymalna, vy, jakg rozwija samochod A, jest wieksza od maksymalnej predkosci vg samochodu
B oblicz, jaka jest maksymalna predkos$¢ ciggniecia samochodu B przez samochdd A, oraz jakie

jest napiecie liny holowniczej w przypadkach, gdy

1. silnik samochodu B nie pracuje (samochéd toczy sie na luzie)
2. silnik samochodu B pracuje z maksymalng dla rozwijanej predkosci moca.

Uwaga! Holowanie odbywa sie na dostatecznie dlugiej linie tak, ze wplyw samochodu A na

opory ruchu samochodu B mozna zaniedbaé. Zaleznogci P (v) = av i P8) (v) = Bv obowiazuja
rowniez dla predkosci v wigkszych od va i vg.
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Rozwigzanie zadania T3 - XLVII OF, II stopien.

Jezeli przez F(v) oznaczymy site oporéw ruchu samochodu jadacego ze stala predkoscia v, to
moc, z jaka pracuje jego silnik, wyraza si¢ wzorem P = F'(v)v. Niech dla pojazdu A F(v) = gv?,
za$ dla pojazdu B F(v) = ogv?. W przypadku maksymalnych predkosci samochodéw mamy

oAvi:%:a , anB:%:ﬁ. (1)

Piak(va) > _ Phik(vs)

OdpowiedZ na pytanie 1 otrzymamy rozwiazujac rownanie
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z ktérego wynika, ze predkosé holowania jest rowna
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Sita napiecia liny holowniczej réwnowazy site oporéw ruchu pojazdu B, Ty = opv? i jest réwna

af
alvg/va)2+ 0

W przypadku 2, gdy silniki obu pojazdéw pracuja z maksymalng moca, mamy

T = (4)
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skad wyznaczamy predkosé¢ samochodow

vy — Oé—l—ﬁ . Oé+ﬁ (6)
*“Voatos \ a/vd + B/vE

Wartos¢ sity napiecia liny holowniczej T, otrzymujemy rozwiazujac dowolne z dwoch nastepuja-
cych réwnan, ogv? = PB) (vy) /vy + Ty lub opv2 = PR (vy) /vy — Ty:

max max

af — (vg/va)?
alvg/va)2+ 0

T = (7)
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