Dla zadanych kinematycznych rownan ruchu wyznacz: tor, predkos¢, przyspieszenie,

przyspieszenie styczne oraz normalne:

1. x(t) = 2cos(kt) 2. x()=t?>—-t+1
y(t) =1+sin(kt), k€eR yt)y=1-t
3. x(t) =1 — 2cos(2kt) 4, x(t)=e 2t -1
y(t) =sin(kt), k€eR y@)=In(t+1)
5. x(t) = cos(kt) +1 6. x(t) = ﬁ
y(t) =sin(2kt), k€R vy =t—1
7. x(t) = 2sin(kt)cos(kt) 8. x(t) = L
1+t
y(t) =2 —2sin(kt), keR y(0) = t — £
9. x(t) =2+ cos?(kt) 10. x(t) = 22¢
1-t
y(t) =1-sin(kt), kER }’(t)=i;+t
11. x(t) = cos?(kt) 12.x(t)=t—1
y(t) =3+ 4sin(kt), k€R y(t) = %
13. x(t) = 1 — 2cos?(kt) 14. x(t) = 1 — 2cos?(2kt)

y() = tg?(kt), k€ER

y(t) = sin(2kt) + cos(2kt),

keR
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