6.251.

Y = cosx
Yy = —sinx

y" = —(sinz) = —cosx

y" = —(cosx) = —(—sinx) = sinz

yW = (sinz) = cosx =y

I od tej chwili pochodne zaczynaja sie powtarza¢. Zachodzag nastepujace zwigzki trygonometryczne:

y = —sinx = sin(r +x) = sin(mr+0- % +z)
Yy = —cosxr = sin(%ﬂ +a)=sin(r+1-%+x)
y/// = SIhx = sin(%ﬂ' + x) = sin(w +92. % + I)

yW = cosz = sin(% + ) = sin(n + 7+ % + ) = sin(r + 31+ 2) = sin(r +3- Z + z)
Biorac pod uwage powyzsze zaleznosci widzimy, ze wzor ogélny na pochodng rzedu n funkcji
y wyraza sie wzorem:

yW =sin(r+(n—1)-Z+2)=sin(Z+2Z+n—-1)-Z+2)=sin(Z+n-Z+z)=cos(n % +x)

6.252.
y=a"
y/ — nxn—l

Zatem: y*) = (nf!k)! gk

oraz: y™ = (nf!n), A %!! 20 = ”T' 1 =nl
6.253.

y = Ilnx dla x >0

y/ = l = [L‘_]‘



6.254.

=z dlaz >0

v =) = (@) =5 o =g

=3 (@) =5 (-} e = e
e NG O R R
Y =3 (@B =§-(-3) 2 = e
Zatem

n) _ (D"NL35.2n=3)] Ll (n-1) _ (=)' [135...(2n-3)]
Y = = Lp—a— (=1 — 2

— (_1)n71 o 135-..-(2n=3) QT% _ (_1),1,1 1:35..(2n-3) \/E
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6.255.

=z dlaxz >0
y' = (-’17%)/ =1t = %x’g
v =3ty =1 (-9 et = —fad
Y= =23y = -2 (=D) et = S
y W =12 (@) =R (-5 = -8
Zatem

6.256.

y:ﬁ dla az +b#0
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dlax>0 A n>2

v =[(ax +0)7 =(=1) - (ax +b)"?  (ax +b) = —(ax + b))% -a = —alax + b) >
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y' = —a-[(ax +b)7%) = —a-(=2) - (ax +b)73 (ax +b)' = 2a® - (ax + b) 3
y" =2a? [(ax +b)73) = 2a*- (=3) - (ax +b)~* - (ax +b) = —6a> - (ax + b)~*

yW = —6a3 - [(ax + b)) = —6a° - (—4) - (ax +b)™° - (az + b)' = 24a* - (azx + b)~°

y(n) — (_1>n . n' . an . (ax —+ b>_(n+1) — (—1 . a)n . n‘ . (a/x -+ b)_(n+1) — (—a)n . W

6.257.

y = In|Cre® + Cye™ 7| Y =1—(y)?
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6.258.

y = Ci2? 4+ 2C 1z + Cy (1+2)y =y
Yy =Cy - 2x+ 20, =2C1x +2C;, =2C) (z + 1)

y" =2C,(z + 1) =201(1 +0) = 2C,

Zatem:

(14+2)y" =1+2z)-2C, =2C(z+1)=9y cnd.

6.259.

l’2 + y2 CL2

i ? ferrrryreririTrveirTiverrryryiynyy

v aq

+2

dla t = 0 mamy M; = Mg = (a,0)

Poniewaz ruch po okregu jest jednostajny oraz w chwili poczatkowej t =0 A a =0, wiec:
a=wt (1)

Punkt A = (z,y) obrocony o kat a wokot poczatku uktadu wspotrzednych daje punkt A’
o wspotrzednych (z',y') ktore wyrazaja sie wzorami:

2’ = recosa — ysina

Yy = xsina + ycosa



W naszym przypadku A = Mg = (a,0) oraz A’ = M = (2',y'), zatem:
(

z' = acosa — 0 - sina

Yy = asina + 0 - cosa
(

)

(
z' = acosa

Yy = asina
\

e

2’ = acos(wt)

y' = asin(wt)

Dalej, punkt M; jest rzutem punktu M na o§ Oz, wiec ma on wspotrzedne:
M, = (2/,0) = [acos(wt), 0], czyli w chwili ¢t pokonuje on droge s = 2’ = acos(wt).

Jego predkos$¢ wynosi:

% = [acos(wt)] = a - [—sin(wt)] - (wt)' = —aw - sin(wt)

Natomiast przyspieszenie:

ds
dt

2

= [—aw - sin(wt)] = —aw - cos(wt) - (wt) = —aw?* - cos(wt)

Predkosé¢ poczatkowa (dla ¢ = 0) wynosi: —aw - sin(w - 0) = —aw - sin0 = 0

2

Przyspieszenie poczatkowe (dla t = 0) wynosi: —aw? - cos(w - 0) = —aw? - cos0 = 0 = —aw?

Punkt M; przechodzi przez poczatek uktadu wspotrzednych, gdy =’ = 0 oraz
a=wt=kr+7%, ke{0,1}

Zatem jego predko$é¢ w tym punkcie wynosi:

—aw - sin (%) dla k=0 —aw dla k=0
—aw - sin(km + ) = — —
—aw - sin(m+5) dlak=1 —aw - [—sin(F)] dla k=1

—aw dla k =0 (= boporusza si¢w lewo)

aw dla k=1 (+ boporusza si¢ w prawo)

Natomiast przyspieszenie wynosi:



—aw? - cos(%) dla k=0 —aw? - 0 dla k=0
—aw? - cos(km + %) = = —

—aw?® - cos(m+ %) dla k=1 —aw? - [—cos(5)] dla k=1

—aw?-0 dlak=0
- —0 dlak e {0,1)

—aw? -0 dla k=1
Punkt M; porusza sie zgodnie z nastepujacym prawem: s = acos(wt).
Jego predkos$é poczatkowa wynosi 0 a przyspieszenie poczatkowe wynosi —aw?.
Jego predkosé w poczatku ukladu wspotrzednych ma wartosé | — aw| a przyspieszenie

w poczatku uktadu wspotrzednych wynosi 0.

6.260.

© = a-+ bt — ct?, a,b,c >0 < stale
Zachodza nastepujace wzory:

w = ‘fl—f 1 e= Z—‘:

gdzie w to predko$¢ katowa a ¢ to przyspieszenie katowe. Zatem:
w=(a+bt—ct?) =0+b—2ct =b—2ct

e=(b—2ct) =0-2c

Koto przestanie si¢ obraca¢, gdy w =0czyli: b—2ct =0 & 2ct =0 &t = 2%

6.261.

xr = asin(wt + @) a,w, pog = const

2’ = [asin(wt + ¢g)]" = acos(wt + ¢p) - (Wt + o)’ = awcos(wt + o)

2" = Jawcos(wt+pg)] = aw-[—sin(wt+po)]- (wt+po) = —aw-sin(wt+gg) w = —aw?-sin(wt+pg) =

= —w?-[a-sin(wt + pg)] = —w?-z cnd



