Прямолинейное равномерное движение. 
Вариант 1.
1. Определить знаки проекций векторов.
              

2. По графику движения тела определите: начальную координату, проекцию скорости, составьте уравнение движения x(t).










3. Уравнения движения двух тел имеют вид: х1(t) = 20 - 4t,  х2(t) = 10 + t. Найти время и место встречи.
Прямолинейное равномерное движение
 Вариант 2.
1. Определить знаки проекций векторов.
              


2. По уравнению движения тела x(t) = - 10 + 4t постройте график. Найдите начальную координату и проекцию скорости.
3. Уравнения движения двух тел имеют вид:  х1(t) = 25 - 10t,  х2(t) = 10 + 5t. Найти время и место встречи.
Прямолинейное равномерное движение.
 Вариант 3.
1. Определить знаки проекций векторов.
              


2. По графику движения тела определите: начальную координату, проекцию скорости, составьте уравнение движения x(t).










3. Уравнения движения двух тел имеют вид: х1(t)  = 4 + 0,5t,  х2(t)  = 8 - 2t. Найти время и место встречи.
Прямолинейное равномерное движение.
 Вариант 4.
1. Определить знаки проекций векторов.
              


2. По уравнению движения тела x(t) = 8 + t постройте график. Найдите начальную координату и проекцию скорости.
3. Уравнения движения двух тел имеют вид: х1(t)  = 5 + 3t,  х2(t) = 20 - 2t. Найти время и место встречи.

Прямолинейное равномерное движение.
 Вариант 5.
1. Определить знаки проекций векторов.
              


2. По графику движения тела определите: начальную координату, проекцию скорости, составьте уравнение движения x(t).








3. Уравнения движения двух тел имеют вид: х1(t) = 3 + 2t,  х2(t) = 6 + t. Найти время и место встречи.

Прямолинейное равномерное движение.
 Вариант 6.
1. Определить знаки проекций векторов.
              


2. По уравнению движения тела x(t) = - 200 + 50t постройте график. Найдите начальную координату и проекцию скорости.
3. Уравнения движения двух тел имеют вид: х1(t) = 5t,  х2(t) = 2 + t. Найти время и место встречи.
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