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оқушылардың заманауи талаптарға сай дағдыларын дамытуға септігін 

тигізеді. 
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В данной статье рассматривается применение информационных 

и компьютерных технологий в образовательном процессе на примере 

обучения физике. В работе представлено эффективное применение 
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программного обеспечения Microsoft Excel и тематических видеофраг-

ментов при изучении движения тел и построении графиков прямоли-

нейного равнопеременного движения. Программа Excel обеспечивает 

возможность проведения экономико-статистических расчетов и ис-

пользования ее графических инструментов для построения графиков 

движения тел. Представлена задача о движении машины и кошки, в 

которой водитель должен предотвратить столкновение их на дороге. 

В задаче предлагается три различных сценария движения кошки и их 

решения на основе использования Microsoft Excel для построения гра-

фиков движения автомобиля и кошки. Обосновывается использование 

ИКТ при обучении физике, позволяющие наглядно демонстрировать 

физические концепции и улучшить понимание сложных физических про-

цессов. 

 

Ключевые слова: ИКТ, компьютерное обучение, Microsoft Excel, 

проникающая технология, базовая технология, монотехнология, про-

грамма, равномерное движение, равноускоренное движение. 

 

Введение  

В сфере педагогической деятельности используются информаци-

онные технологии, которые включают в себя специальные технические 

средства, такие как компьютеры, аудио-, видео- и кинотехника. С появ-

лением информатизации, оказавшей влияние на модернизацию всей 

системы образования, возник термин "информационные и компьютер-

ные технологии" (ИКТ)[1]. Следовательно, любая педагогическая тех-

нология является информационной технологией, так как в основе тех-

нологического процесса обучения лежит информация и ее преобразова-

ние. ИКТ в образовании – это процесс подготовки и передачи информа-

ции обучающемуся, средством реализации которого является компью-

тер и ее возможности. В процессе обучении физике мы используем ИКТ 

в трех вариантах, где первый - как "проникающая" технология, т.е. при-

менение компьютерного обучения по отдельным разделам, темам и при 

решении задач; второй вариант - «базовый», определяющий наиболее 

значимые детали, используемые в данной технологии и третий вариант - 

"монотехнологический", когда все обучение и управление учебным 

процессом, включая все виды диагностики, мониторинга, основаны на 

использовании компьютерных систем. В нашем исследовании, мы ре-

шили рассмотреть и применить возможности ИКТ как "проникающей" 

технологии для построения графиков прямолинейного равнопеременно-

го движения в курсе физики 9 класса. 

 Методы и материалы 
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При решении задач по теме «Прямолинейное равнопеременное 

движение», согласно учебной программы физики, ставится цель о необ-

ходимости применения уравнения координаты и перемещения при рас-

смотрении равнопеременного прямолинейного движения. Для ее до-

стижения мы использовали видеооформление тематических задач и 

возможности программы Microsoft Excel, как составляющие ИКТ. Из-

вестно, что при построении графиков можно использовать традицион-

ный метод построения графика с помощью карандаша и линейка, либо 

инновационный метод применения компьютерных технологии, но для 

этого нужно иметь базовые знания о Microsoft Excel [2], которая предо-

ставляет возможность проведения экономико-статистических расчётов 

и широкий спектр графических инструментов. Мы же воспользовались 

возможностями данной программы с целью решения задач по физике. 

В качестве эффективного примера применения ИКТ при обучении 

физике, в частности применения программы Microsoft Excel, при изуче-

нии темы «Прямолинейное равнопеременное движение», рассмотрим 

задачу о движении автомобиля, управляемого водителем по имени Ай-

дос, и кошки по имени Мурка. Согласно условию задачи, автомобиль 

движется со скоростью 72 км/ч. В процессе движения, водитель Айдос 

замечает кошку на дороге, и он начинает тормозить с постоянным уско-

рением 2 м/с² до полной остановки. Требуется определить, спасется ли 

кошка Мурка, если изначально расстояние между автомобилем и ею 

составляло 100 метров. 

Для решения данной задачи рассмотрено несколько условий дви-

жения кошки. Согласно первому условию, кошка находится в состоянии 

покоя. Во втором условии - кошка двигалась равномерно в противопо-

ложно направлению движения автомобиля со скоростью 2 м/с. В треть-

ем условии - кошка двигалась со скоростью 2 м/с в направлении движе-

ния автомобиля. 

Перед анализом условий задачи рекомендуется ознакомиться с те-

матическим видеофрагментом, созданным с использованием видеоре-

дактора Renderforest, который включает в себя 6 тематических сцен 

(рис1) [3]. 

В данном видеоролике представлено происшествие, где главным 

действующим лицом является водитель Айдос, отправившийся в путе-

шествие на автомобиле. Во время движения по проселочной дороге он 

замечает кошку на расстоянии 100 метров и принимает решение остано-

виться, чтобы не навредить животному. Айдос начинает тормозить, 

скорость автомобиля убывает, с известным ускорением величиной 2 

м/с². 
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Рисунок 1 Видеофрагмент задачи 

 

Основная задача в данном задании заключается в определении 

тормозного пути, который под управлением Айдоса пройдет автомо-

биль до полной остановки. Путем сравнения этого пути с изначальным 

расстоянием до кошки можно сделать вывод о совершении или не со-

вершении наезда на кошку. Если тормозной путь машины окажется 

больше расстояния до кошки, можно сделать предположение о том, что 

автомобиль совершит наезд на кошку. В случае, если тормозной путь 

будет меньше, то это свидетельствует о возможности успешного исхода 

ситуации. В ходе решения данной задачи дополнительно рассматрива-

ются и другие различные условия движения кошки, чтобы определить 

наилучший сценарий для спасения жизни. К этим условиям относятся 

изменение скорости и направления движения кошки, которые позволя-

ют определить оптимальные условия для предотвращения столкновения 

с автомобилем.  

В первом сценарии предполагалось, что кошка находится в состо-

янии покоя на дороге, т.е. не совершает движение.  

Во втором сценарии, кошка движется навстречу автомобилю с по-

стоянной скоростью 2 м/с. Учитывая направление движения автомобиля 

по направлению оси х, проекция скорости кошки в этом случае будет 

отрицательной и равной - 2 м/с.  

Согласно третьему сценарию, кошка также движется равномерно, 

но по направлению движения автомобиля и со скоростью 2 м/с, что 

приводит к положительной проекции ее скорости. Подставив исходные 

данные в уравнение, вычисляется тормозной путь автомобиля, который 

Buk
eto

v u
niv

ers
ity



233 

 

составил 100 метров, а время торможения - 10 секунд. Из этого можно 

сделать вывод, что расстояние до кошки соотносится с тормозным пу-

тем. Таким образом, возможно, что автомобиль остановится перед кош-

кой или непосредственно наедет на Мурку. 

Уравнения движения кошки в этих трех разных сценариях можно 

представить следующим образом: для первого сценария x=100+0t, когда 

кошка находится в состоянии покоя; для второго сценария x=100−2t, 

когда кошка движется противоположно направлению движения автомо-

биля; и для третьего сценария x=100+2t, когда их направления совпада-

ют. Уравнение движения автомобиля не изменяется и описывается, как 

x=20t−t2, где автомобиль замедляется с постоянным ускорением вели-

чиной 2 м/с². 

Результаты и их анализ 

Для решения данной задачи мы применили программу Microsoft 

Excel, поскольку она позволяет наглядно и доступно представить необ-

ходимое решение в виде графика. Для построения графика необходимо 

внести значения переменных в соответствующие ячейки таблицы и ука-

зать адреса этих ячеек в строке формул, где будут содержаться уравне-

ния движения для обоих объектов. После выполнения первого условия 

задачи мы переходим к следующим условиям, изменяя значения скоро-

сти в соответствующей ячейке. Это позволяет получить новые данные в 

таблице, а, следовательно, и изменение графиков, отображающих встре-

чу движущихся объектов. Это изменение можно наблюдать на графи-

ках, представленных на рисунках 2, 3 и 4 [4]. 

 

Условие 1
Постройте график зависимости X(t) для двух 

объектов транспортного проишествия. Если 
Мурка находиться в состоянии покоя 
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Рисунок 2 Решение задачи при выполнении первого условия 
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Условие 2
Постройте график зависимости X(t) для двух 

объектов транспортного проишествия. Если 
Мурка равномерно движется со скоростью 2 м\с 
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Рисунок 3 Решение задачи при выполнении второго условия 

 

На рисунке 4 вы можете наблюдать график движения кошки и ав-

томобиля, при условии, что Мурка уходить от автомобиля со скоростью 

2 м/с, то есть вдоль движения автомобиля. 

 

Условие 3
Постройте график зависимости X(t) для двух 

объектов транспортного проишествия. Если 
Мурка равномерно движется со скоростью 2 м\с 
по направлению движения авто. 
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Рисунок 4 Решение задачи при выполнении третьего условия 

 

Анализ полученных графиков, построенных с использованием 

программы Microsoft Excel, позволяет сделать вывод о наилучшем сце-

нарии, при котором графики движения автомобиля и кошки не пересе-

каются, следовательно, кошка Мурка выживет.  

Представим данный тип задачи в альтернативной постановке: 

пусть кошка движется с ускорением, которое постоянно и равно 1 м/с². 

Рассмотрим графики ее движения и сделаем выводы. Автомобиль, с 
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начальной скоростью 20 м/с, тормозит с тем же ускорением 2 м/с². Для 

кошки рассмотрим два сценария движения: первый, когда она движется 

навстречу автомобилю с начальной скоростью 2 м/с и ускорением 2 

м/с², и второй, когда кошка убегает от автомобиля с ускорением 2 м/с², 

сохраняя при этом свою начальную скорость. Для анализа движения 

проведем построение графиков в программе Microsoft Office Excel и 

сделаем соответствующие выводы [5]. 

Из анализа графиков следует, что при движении кошки навстречу 

автомобилю они быстро приближаются друг к другу. Это приводит к 

тому, что кошка сталкивается с автомобилем в первые несколько се-

кунд, что, вероятно, приводит к летальному исходу. Однако, если кошка 

начинает убегать от автомобиля с ускорением, то это, создает более 

благоприятные условия для спасения.  Этот факт подтверждается гра-

фиком на рисунке 6. 

Для более увлекательного поворота событий в данной задаче мы 

предполагаем, что кошка начинает движение с постоянной скоростью в 

направлении автомобиля, после чего разворачивается и начинает убе-

гать с ускорением 2 м/с² в обратном направлении. График данного дви-

жения представлен на рисунке 7. На этом графике первые четыре се-

кунды характеризуются равномерным движением кошки, что отобража-

ется прямой линией, затем следует участок графика, описывающий рав-

ноускоренное движение кошки, представленный в виде части параболы. 

 
 

Рисунок 5. График равноускоренного движения кошки на встречу 
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Рисунок 6. График равноускоренного движения кошки по направ-

лению движения автомобиля 

 
Рисунок 7. График встречи автомобиля и кошки  

 

Вопрос о жизни кошки при движении автомобиля рассмотрен в 

различных сценариях. Если кошка начинает убегать через 4 секунды 

после начала торможения автомобиля, то даже в этом случае и по гра-

фику видно, что на 8-й секунде автомобиль догонит кошку. Следова-

тельно, данное условие не соответствует изначальной постановке задачи 

[3]. Таким образом, рассмотрение различных сценариев и использова-

ние математических моделей движения тел позволяет прогнозировать и 

анализировать возможные исходы событий, что является важным ин-

струментом при принятии решений в подобных ситуациях. 

В ходе исследования, нами определено, для эффективности про-

цесса решения такого рода задач, обучающиеся должны строить графи-

ки в тетрадях, а учителя использовать интерактивные доски для провер-

ки правильности их построения. При изучении раздела "Кинематика" 

задачи могут быть представлены в виде графиков, и обучающиеся раз-

делены на группы для анализа различных сценариев выживания кошки. 

Изменение условий задач способствует увеличению интереса учеников 

к урокам и интеграции их в повседневную практику. 

Заключение. Таким образом, использование ИКТ, в частности ин-

струментов Microsoft Office Excel, позволяет наглядно демонстрировать 
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различные движения тел, графически представлять происходящий фи-

зический процесс, быстро делать необходимые расчеты параметров 

движения, создавать и прогнозировать ситуации с движениями тел, что 

делает уроки решения задач по физике более интерактивными и эффек-

тивными. Однако, важно помнить, что главная цель урока физики за-

ключается не только в работе с формулами в Excel, но и в понимании 

физических процессов, описываемых в задачах. Если обучающиеся уде-

ляют внимание только формулам, то это может отвлечь их от основной 

цели при изучении физики, как понимание физических явлений. 
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