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L – długość drutu. 
 
Dla wahadła z dołączoną bryłą, której moment bezwładności wynosi B1, okres drgań wyraża się wzorem: 
 

   
D

BB
T 1

1 2
+= π .  (5)  

Po podniesieniu obu stron równania do kwadratu mamy: 

   
D

B

D

B
T 1

22
2

1

44 ππ += . (6)  

    (7) 

gdzie:  
2

2

1

mR
B =  oznacza moment bezwładności dołączonej bryły,  

m – masę dodatkowych krążków obciążających tarczę, 
R – promień krążka. 

 
Równanie to można zapisać w postaci: 
 

y = b + ax,        2
1Ty = ,       x=B1,                

D

B
Tb

2
2

0

4π
== ,                     

D
a

24π
=  (8) 

 
W celu doświadczalnego potwierdzenia zależności (6) należy wykreślić krzywą )( 1

2
1 BfT = . 

 
IV.  Wykonanie ćwiczenia 
 
Moduł sztywności wyznacza się za pomocą wahadła torsyjnego. Drut, na którym wisi tarcza jest sztywno 
zamocowany. W skład zestawu wchodzą dwa druty (stalowy i mosiężny), z których należy wybrać jeden, 
tarcza o nieznanej masie m0 służąca do wstępnego napięcia drutu i pięć krążków o masach m1 = 0,285 kg, 
m2 = 0,390 kg, m3 = 0,385 kg, m4 = 0,640 kg, m5 = 0,640 kg. 
 
1. Zmierzyć dwukrotnie długość L badanego drutu. 
2. W kilku miejscach (za pomocą śruby mikrometrycznej) zmierzyć średnicę drutu 2r. 
3. Zmierzyć średnicę krążków 2R obciążających wahadło torsyjne. 
4. Zamocować tarczę o masie m0 i krążek o masie m1 (tarcza powinna być zamocowana w całym cyklu 

pomiarowym). 
5. Wprawić układ w drgania skrętne za pomocą rączki połączonej z górnym zawieszeniem drutu. 

Zmierzyć stoperem czas trwania 10 drgań t = 10 T. 
6. Powtórzyć czynności z punktów 4, 5 dla układu mas: 

m = m0 + m4 
m = m0 + m1 + m4 
m = m0 + m4 + m5 

m = m0 + m2 + m4 + m5 
m = m0 + m2 + m3 + m4 + m5 
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WYZNACZANIE MODUŁU SZTYWNO ŚCI METOD Ą DYNAMICZN Ą 

 

Imię i Nazwisko: .....................................  

Rok i Kierunek: .......................................  

 
Tabela pomiarowa 

Długość drutu 
L [m] 

Średnica 
drutu  

2r  
[m] 

Średnica 
krążka 

2R  
[m] 

Masa krążka 
m [kg] 

Moment 
bezwładności 

B1  
[kg m2] 

Czas 
t=10 T  

[s] 

 
T 2   

[s2] 
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Wykonać wykres )( 1

2
1 BfT = .  

Do punktów pomiarowych dopasować prostą i wyznaczyć jej parametry a i b (metodą regresji 
liniowej).  
Obliczyć moment kierujący D: 

� �
4�

�

�
� 

a – współczynnik kierunkowy dopasowanej prostej. 
 
Obliczyć moduł sztywności G: 

� �
2��

�	�
� 

 
Obliczyć moment bezwładności tarczy:  


 �
��

4��
� 

b  – wyraz wolny dopasowanej prostej. 
 
Oszacować niepewności pomiarów. 
 
Tabela wyników obliczeń 

Moment kierujący 

D 






 ⋅
2

2

s

mkg
 

Moment bezwładności 
B [kg m2] 

Moduł sztywności 

G 





2m

N
 

Wartość tablicowa 
modułu sztywności 

Gtab 





2m

N
 

 
 
 

 
  

 


