Determinando la
aceleracion

Con el Tracker



Derivadas numericas

El Tracker mide ¢, y calcula:
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Promedio de aceleraciones

Hipotesis: la aceleracion es constante. —
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De los N valores, solo usamos 4 valores de posicion de los extremos.



Método: error « NX
Diferencias (indep.): 1/N1/?2

Caso del péndulo
Unico: 1/N°

Diferencias (corr.): 1/N?
Extremos: 1/N!

Ajuste Ax: 1/N3/2

Periodos de un péndulo
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Para otro dia: era
mejor hacer un
ajuste Ax+B.
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Modelo fisico

Si la aceleracién es constante, a(t) — '

Entonces,

v(t) = at + vy
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¢Incluimos V(g y L?
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Ajuste cuadratico

datos np.loadtxt(...) # Cargan
datos datos[desde:hasta] # Recortan
t, x, y = datos[:,8], datos[:,1], datos[:,2]

# Ajustan
def cuadratica(x, a, b, c):
return a * x**2 + b * x + ¢

params, cov = curve_fit(cuadratica, t, y)
sigmas = np.sqrt(np.diag(cov))

a, error_a = params[8], sigmas[©]

Importante: a curve _fit le tienen que llegar los
datos recortados, donde sigue una parabola.

No lo vamos a usar hoy, pero...

¢, Como sabe curve fit cual es
el error de la aceleracion
si no le dimos los errores en y?



Extras



Error de las mediciones a partir de los residuos
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Desviacion estandar:

Sy = \/% Yilyi —9)? = %S(?)

La desviacion estandar se calcula de los residuos.




Error de las mediciones a partir de los residuos

Cuadrados minimos para una lineal:

S(p) = (yi - f(CBz)>2 = (yi PK
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La desviacion estandar se calcula de los residuos.




iCuidado! Errores distintos

Ponderamos la suma de
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En Python:

curve_fit(funcion, t, y)

Residuos

curve_fit(funcion, t, y, sigma=y_err)

El error depende de x (o de y). Los errores y_err son relativos.



Extras

¢ Cuantos puntos tienen que “coincidir” con la recta? Aproximadamente el 68% (si el error es gaussiano)
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Extras: residuos normalizados




Extras: ajuste no lineal

En cuadrados minimos, se diferencia entre
funciones lineales y no lineales.

¢ Qué funcion es lineal?

y(z) = Az
y(z) = Az? + Bz + C

y(a) = Atan(a — B)

Lineal en los parametros:
2
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Si no es lineal, hay que “ayudar” a la

funcion dandole parametros iniciales:

def funcion(x, A, B):
return A * np.tan(x - B)

curve_fit(funcion, t, y, p0=[18, ©.



