虎克定律與簡諧運動實驗

【目的】

測試彈簧的虎克定律，並觀察彈簧振盪週期和其下所承負載間的關係。

【說明】

構造適當之彈簧，當其受外力伸張時，其伸長的長度，不超過彈簧彈性限度時，則和外力成正比。此乃虎克定律。設若外力F施於彈簧，而使其伸長位移
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是彈簧的一個常數，而式(1)中之負號代表回復力F，和移動距離
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相反方向。因此由外加不同的力至彈簧時，由不同之
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，便可求出
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。若將質量為
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的物體，懸於彈簧上，並將物體往下移動
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距離如圖一，由於回復力
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是物體的加速度，於是
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式(3)是所有簡諧振盪(S.H.M.)遵循之運動方程式。
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是其通解，其中
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又週期
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【儀器】

砝碼、彈簧、滑輪、支架、鐵尺、光電計時器、光電管

【步驟】
圖一

1.檢視細彈簧是否有形變，並將之掛上支架。

2.記下無承載時，彈簧長度。

3.於砝碼盤上置300克的砝碼，記下靜止時彈簧伸長的長度。

4.將彈簧往下拉一適當距離(不可太用力，使彈簧彈性變化)，測出50週期的振盪時間。

5.依次增50克之砝碼，重複步驟3.和4.，至500克做完。

6.以砝碼重F(dyne)為縱座標，拉長之長度
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(cm)為橫座標作圖，以最小方差擬合法求出斜率
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(dyne/cm)之值。而
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7.以砝碼質量(gm)為縱座標，週期平方(
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sec

)為橫座標，以最小方差擬合法求出其斜率。並求4
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乘以斜率得到
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值，和步驟6.求出之
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比較，求其差別。

8. 換粗彈簧，砝碼由100g，依次增50克到300g，重複以上步驟。

9. 將粗彈簧與細彈簧串聯，重複步驟3~7.，由週期算出K值，試找出K值與粗、細彈簧間的關係。

10. 將粗彈簧與細彈簧並聯，此時你遇到什麼問題？請仔細思考後將彈簧的配置圖畫下來，重複步驟3.~7.，由週期算出K值，試找出K值與粗、細彈簧間的關係。

【問題】

1. 在上面計算中，
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和
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之單位應相同，何故？
2. 在彈簧的並聯實驗中，你碰到什麼困難？如何解決？
3. 彈簧的串聯後的彈力常數與原先之粗、細彈簧之彈力常數有何關係？
4. 彈簧的並聯後的彈力常數與原先之粗、細彈簧之彈力常數有何關係？

5. 你在彈簧並聯實驗中遇到什麼問題，你如何克服？為什麼？
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