Wymagania edukacyjne — Fizyka, klasa 1 (zakres rozszerzony)

Dokument oparto na: WSIP - ,Fizyka. Nowa edycja. Zakres
rozszerzony. Klasa 1” (wyd. aktualne 2025).

Opracowata Kamila Kosk-Joniec

Opis ruchu postepowego

1. Elementy dziatan na wektorach

Dopuszczajaca (K)
e rozpoznaje wektor i skalar; podaje przyktady wielkosci wektorowych i skalaréw
e rysuje prosty wektor i wskazuje jego kierunek oraz zwrot

Dostateczna (P)
e dodaje graficznie dwa wektory rownolegte i proste
e rozklada wektor na sktadowe w uktadzie prostokatnym dla prostych przypadkéw

Dobra (R)

e dodaje i odejmuje wektory metoda rownolegtoboku

e analizuje ztozone zadania wymagajace sktadowych wektorowych (np. predkos¢
wzgledna)

Bardzo dobra / Celujaca (D)

e stosuje rachunek wektorowy do opisu ruchu w dwoch wymiarach

o wykorzystuje wektory do formutowania réwnan ruchu i rozwigzuje zadania
problemowe

2. Pojecia i wielkosci fizyczne opisujace ruch (I)

Dopuszczajaca (K)
o definiuje droge i przemieszczenie; odrdznia te pojecia
e rozpoznaje i nazywa predko$c¢ Srednig

Dostateczna (P)
e oblicza predkos¢ $rednig z danych s it
e przeksztalca jednostki predkosci (km/h & m/s)

Dobra (R)
e wyznacza predkos$¢ chwilowa z danych doswiadczalnych (przyblizenie)
e interpretuje réznice miedzy predkos$cia a przyspieszeniem



Bardzo dobra / Celujaca (D)

e analizuje zalezno$ci pomiedzy wielkoSciami opisujgcymi ruch dla niestandardowych
trajektorii

e stosuje pojecia predkosci i przyspieszenia w zadaniach maturalnych

3. Pojecia i wielkosci fizyczne opisujace ruch ()

Dopuszczajaca (K)
e definiuje przyspieszenie i podaje jego jednostke
e odczytuje z wykresOw wartoSci przyspieszenia dla prostych przypadkéw

Dostateczna (P)
e oblicza przyspieszenie Srednie (Av/At) w zadaniach
e rysuje podstawowe wykresy v(t) i a(t) dla ruchu jednostajnie zmiennego

Dobra (R)
e analizuje wykresy s(t), v(t), a(t) i interpretuje zalezno$ci miedzy nimi
e stosuje wzory kinematyczne dla ruchu jednostajnie zmiennego

Bardzo dobra / Celujaca (D)

e rozwigzuje zadania wymagajace taczenia informacji z réznych wykreséw i tabel
pomiarowych

e formutuje wnioski i ocenia poprawnosé modeli kinematycznych na podstawie danych

4. Ruch jednostajny prostoliniowy

Dopuszczajaca (K)
e rozpoznaje ruch jednostajny na opisie stownym i wykresie
e stosuje prosta zalezno$¢ s = v-t w prostych zadaniach

Dostateczna (P)
e oblicza rézne wielko$ci zwigzane z ruchem jednostajnym (s, v, t)
e tworzy wykres s(t) dla ruchu jednostajnego

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania ztozone na ruch jednostajny, w tym z predko$ciami wzglednymi
e analizuje wptyw zmiany uktadu odniesienia na opis ruchu jednostajnego

Bardzo dobra / Celujaca (D)

e modeluje praktyczne sytuacje z ruchem jednostajnym i ocenia ograniczenia modelu
(opory, przyspieszenia chwilowe)

e opracowuje i wykonuje prosty eksperyment potwierdzajacy liniowos¢ s(t)



5. Ruch jednostajnie zmienny prostoliniowy

Dopuszczajaca (K)
e rozpoznaje ruch jednostajnie zmienny i podaje przyktady
e rozumie pojecie ruchu z statym przyspieszeniem

Dostateczna (P)
e stosuje wzory: v=v0 + a-t,s =v0-t + 1/2 a t*2 w zadaniach podstawowych
e rysuje wykresy v(t) i s(t) dla ruchu jednostajnie zmiennego

Dobra (R)
e wyznacza przyspieszenie i predkos¢ z danych eksperymentalnych
e rozwigzuje zadania z podanymi warunkami poczatkowymi (v0 # 0)

Bardzo dobra / Celujaca (D)

e analizuje niestandardowe przypadki przyspieszenia zmiennego jako$ciowo

e projektuje do$wiadczenie umozliwiajgce wyznaczenie przyspieszenia i ocenia
niepewno$ci pomiarowe

6. Przyktady opisu ruchow zmiennych

Dopuszczajaca (K)
e identyfikuje przyktady ruchdw zmiennych (np. samochdd hamujacy)
e opisy ruchu potrafi przedstawi¢ stownie

Dostateczna (P)
e przedstawia opis ruchu za pomocg wykresdw i prostych obliczen
e umie przeanalizowa¢ zmiane predkosci w zadaniu tekstowym

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania typu analiza przebiegu ruchu (kilka etapéw ruchu)
e l3cza opisy jako$ciowe z rachunkiem kinematycznym

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e analizuje skomplikowane scenariusze ruchu (wielocztonowe)
e formutuje alternatywne modele opisu ruchu i krytycznie je ocenia

7. Wzglednos¢ ruchu

Dopuszczajaca (K)
e rozumie pojecie uktadu odniesienia
o przykladowo wyjasnia, Ze ruch zalezy od obserwatora

Dostateczna (P)
e przelicza predkos$ci miedzy dwoma prostymi uktadami odniesienia (v_rel = v1 - v2)



e analizuje proste sytuacje wzglednosci ruchu

Dobra (R)
e stosuje pojecie wzglednosci predkosci w zadaniach ztozonych
e analizuje konsekwencje wyboru uktadu odniesienia w zadaniach praktycznych

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e rozwiazuje zadania z ruchu wzglednego w 2D
e interpretuje wyniki pomiaréw z uwzglednieniem wyboru uktadu odniesienia

8. Opis ruchu w dwoch wymiarach (1)

Dopuszczajaca (K)
e rozpoznaje ruch w dwéch wymiarach na przyktadach
e wymienia podstawowe wielkoSci kinematyczne w 2D

Dostateczna (P)
o rozktada ruch na sktadowe x i y i oblicza parametry ruchu w kazdej sktadowej
e analizuje prosty rzut poziomy

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania z rzutem poziomym i uko$nym w standardowych warunkach
e stosuje metode analizy sktadowych do probleméw 2D

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e rozwigzuje zadania ztozone wymagajgce jednoczesnej analizy obu kierunkéw ruchu
e projektuje model i wykonuje obliczenia dla rzutéw w warunkach brzegowych

9. Opis ruchu w dwdéch wymiarach (ll)

Dopuszczajaca (K)
e zna pojecia: predko$¢ katowa, okres dla ruchu po okregu
o wskazuje przyktady ruchu po okregu

Dostateczna (P)
e oblicza predkos¢ i przyspieszenie dosSrodkowe dla ruchu po okregu
e stosuje zaleznos¢v=wr

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania dotyczace ruchu po okregu o statej predkosci katowej
e analizuje powigzania miedzy ruchem obrotowym a ruchem postepowym

Bardzo dobra / Celujgca (D)

e analizuje ruch w uktadach ztoZonych, np. superpozycje ruchu dosrodkowego i
radialnego

e rozwiazuje problemy wymagajace petnego opisu kinetycznego w 2D



Sita jako przyczyna zmian ruchu

10. Zasady dynamiki Newtona

Dopuszczajaca (K)
o formutuje trzy zasady dynamiki Newtona
e rozpoznaje sytuacje, w ktorych obowigzujg zasady Newtona

Dostateczna (P)
e stosuje Il zasade Newtona do prostych obliczen
e rozwigzuje zadania wymagajgce zapisu réwnania F = m-a

Dobra (R)
e analizuje dynamike uktadéw z wieloma sitami i tworzy réwnania ruchu
e stosuje zasady dynamiki do rozwigzywania problemow

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e wyprowadza zwigzki miedzy prawami Newtona a zachowaniem pedu i energii
e ocenia granice stosowalno$ci praw Newtona (przyktady praktyczne)

11. Sita a zmiana pedu ciata

Dopuszczajaca (K)
o definiuje ped (p = m v) i jednostke pedu
e rozumie zwigzek miedzy sitg i zmiang pedu

Dostateczna (P)
e stosuje rownanie F = Ap/At w obliczeniach
e rozwiazuje proste zadania dotyczace zmiany pedu

Dobra (R)
e analizuje zderzenia korzystajac z pojecia pedu
e stosuje zachowanie pedu do uktadéw izolowanych

Bardzo dobra / Celujgca (D)
e rozwigzuje zadania zderzen o réznych typach (elastyczne, niesprezyste)
e projektuje prosty eksperyment demonstracyjny ilustrujgcy zmiane pedu

12. Zasada zachowania pedu dla uktadu ciat

Dopuszczajgca (K)
e stwierdza zasade zachowania pedu jako$ciowo
o wskazuje przyklady uktadéw, w ktérych ped jest zachowany



Dostateczna (P)

stosuje zasade zachowania pedu do rozwigzywania zadan jednowymiarowych
oblicza predkosci po zderzeniu w prostych uktadach

Dobra (R)

rozwiazuje zadania z zachowaniem pedu w uktadach wielowymiarowych
analizuje wyniki zderzen i interpretuje energie kinetyczng w konteks$cie pedu

Bardzo dobra / Celujaca (D)

analizuje zderzenia z uwzglednieniem tarcia i sit zewnetrznych
stosuje zasade zachowania pedu do opracowania scenariuszy ztoZzonych (np. systemy
wielu ciat)

13. Tarcie

Dopuszczajaca (K)

rozréznia tarcie statyczne i kinetyczne
wymienia czynniki wptywajace na tarcie

Dostateczna (P)

stosuje wzor f = pN do obliczania sily tarcia w zadaniach prostych
analizuje wplyw tarcia na ruch ciata

Dobra (R)

rozwigzuje zadania praktyczne z tarciem (np. réwnia pochyta z tarciem)
ocenia model tarcia Coulomba i jego ograniczenia

Bardzo dobra / Celujgca (D)

projektuje doswiadczenie do wyznaczenia wspoétczynnika tarcia
analizuje niestandardowe przypadki tarcia (opory powietrza, tarcie ptynne)

14. Sity w ruchu po okregu

Dopuszczajgca (K)

wymienia sity wystepujace przy ruchu po okregu (dosrodkowa, ciezaru, napiecia)
rozumie pojecie przyspieszenia dosSrodkowego

Dostateczna (P)

oblicza przyspieszenie doSrodkowe a = v*2 /r oraz site dosrodkowg F=m a_c
stosuje zaleznos$ci katowe: v=wr

Dobra (R)

rozwiazuje zadania z ruchem po okregu o statej predkosci katowej
analizuje sity w uktadach obracajacych sie (np. karuzela)



Bardzo dobra / Celujgca (D)
e rozwigzuje problemy wymagajace analizy sit w uktadach niestabilnych
e analizuje praktyczne zastosowania (np. przyspieszenie w centrifudze)

15. Opis ruchu w uktadach nieinercjalnych

Dopuszczajaca (K)
e rozumie pojecie uktadu nieinercjalnego
e wymienia przyktady uktadéw nieinercjalnych (przyspieszajacy wagon, karuzela)

Dostateczna (P)
e opisuje skutki dziatania sit bezwtadnosci jako$ciowo
e stosuje podejscie uproszczone do analizy prostych uktadéw nieinercjalnych

Dobra (R)
e analizuje ruch w uktadzie nieinercjalnym z uwzglednieniem sit pozornych
e rozwigzuje zadania wymagajace wprowadzenia sity bezwtadnosci

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e formutuje warunki réwnowagi i ruchu w uktadach nieinercjalnych
e projektuje zadania/eksperymenty ilustrujace efekt sit pozornych

Praca, moc, energia mechaniczna

16. Praca i moc

Dopuszczajaca (K)
e definiuje prace oraz moc; zna jednostki (J, W)
e rozpoznaje przyktady pracy w codziennych sytuacjach

Dostateczna (P)
e oblicza prace wykonang przez stata site W = F s cosa
e obliczamocP=W/tiP =F v w prostych zadaniach

Dobra (R)
e analizuje przypadki, gdy sita nie jest stata (kierunkowo$¢ zalezna od potozenia)
e rozwiazuje zadania zwigzane z mocg mechaniczng maszyn

Bardzo dobra / Celujgca (D)
e projektuje i analizuje zadania zwigzane z pracg i moca w uktadach ztoZzonych
e ocenia straty energii w realnych maszynach i wyprowadza praktyczne wnioski



17. Rodzaje energii mechanicznej

Dopuszczajaca (K)
e rozro6znia energie kinetyczng i potencjalng
e wymienia przyktady przemian energii mechanicznej

Dostateczna (P)
e oblicza Eki Ep w zadaniach
e interpretuje przemiany energii w prostych uktadach (np. wahadto)

Dobra (R)
e analizuje przemiany energii w uktadach zewnetrznych (sprezyna, zderzenia)
e stosuje zasade zachowania energii do obliczen

Bardzo dobra / Celujaca (D)

e rozwiazuje zloZzone zadania taczace energie, ped i sity niekonserwatywne

e proponuje metode eksperymentalng do wyznaczenia statej sprezyny i analizuje
niepewnosci

18. Zasada zachowania energii mechanicznej

Dopuszczajaca (K)
o formutuje zasade zachowania energii mechanicznej jako$ciowo
e rozpoznaje sytuacje, gdzie zasada ma zastosowanie

Dostateczna (P)
e stosuje zasade zachowania energii w zadaniach bez tarcia
e przelicza warto$ci energii miedzy formami (EkeEp)

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania z zachowaniem energii uwzgledniajgce energie sprezystosci
e analizuje wptyw tarcia i innych sit niekonserwatywnych na bilans energii

Bardzo dobra / Celujaca (D)
o modeluje skomplikowane uktady mechaniczne i analizuje straty energetyczne
o wyktada sposoby minimalizacji strat energii w praktycznych rozwigzaniach

19. Zderzenia ciat

Dopuszczajaca (K)
e rozrdznia zderzenia elastyczne i niesprezyste jako$ciowo
e rozumie, Ze ped moze by¢ przekazywany miedzy ciatami

Dostateczna (P)
e stosuje zasade zachowania pedu do prostych zderzen jednowymiarowych



e oblicza predkosci po zderzeniu w zadaniach podstawowych

Dobra (R)
e analizuje zderzenia uwzgledniajgc energie kinetyczng i strate energii
e rozwigzuje zadania z r6znymi wspétczynnikami sprezystosci

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e projektuje zadania lub doswiadczenia ilustrujace zderzenia
e analizuje zderzenia wielowymiarowe i ich implikacje dla energii uktadu

20. Sprawnos¢ urzadzen mechanicznych

Dopuszczajaca (K)

e definiuje sprawno$¢ urzadzenia (1) i zna podstawowy wzdr 1 = (energia uzyteczna /
energia dostarczona)

e rozpoznaje przyktady strat energii (tarcie, opory)

Dostateczna (P)
e oblicza sprawnos¢ w prostych uktadach mechanicznych
e pordéwnuje sprawnos$¢ dwoch urzadzen na podstawie danych

Dobra (R)
e analizuje wptyw réznych czynnikéw na sprawno$¢ maszyn
e stosuje pojecie sprawnosci do optymalizacji rozwigzan praktycznych

Bardzo dobra / Celujgca (D)
e projektuje propozycje zwiekszenia sprawno$ci urzadzen i analizuje ich wykonalno$¢
e ocenia efekty ekonomiczne dziatan zwiekszajacych sprawnosé

Zjawiska hydrostatyczne

21. Cisnienie hydrostatyczne

Dopuszczajaca (K)
o definiuje ci$nienie i rozumie jednostke (Pa)
e wymienia zalezno$¢ cisnienia od gtebokosci jakosciowo

Dostateczna (P)
e oblicza ci$nienie hydrostatyczne p = p g h dla prostych przyktadow
e stosuje zaleznos$¢ do obliczania sity dziatajgcej na powierzchnie ptaska

Dobra (R)
e rozwiazuje zadania praktyczne z wykorzystaniem ci$nienia hydrostatycznego
e analizuje wptyw zmiany gestosci i wysokosci stupa cieczy na ci$nienie



Bardzo dobra / Celujgca (D)
e projektuje eksperyment do pomiaru ci$nienia hydrostatycznego
e ocenia Zrédia btedéw w pomiarze i proponuje metody ich ograniczania

22. Prawo Pascala

Dopuszczajaca (K)

e formutuje tres¢ prawa Pascala jako$ciowo (ciSnienie w zamknietym naczyniu rozchodzi
sie jednakowo)

e wymienia przyktady zastosowan (np. prasa hydrauliczna)

Dostateczna (P)
e stosuje prawo Pascala do obliczent w prostych uktadach hydraulicznych
e oblicza sity i przesuniecia w dwucylindrowych uktadach hydrauliczych

Dobra (R)
e analizuje i rozwigzuje zadania zwigzane z prasami hydraulicznymi i systemami ci$nieni
e opisuje zalezno$¢ mocy i pracy w uktadach hydraulicznych

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e projektuje prosty uktad hydrauliczny do demonstracji prawa Pascala
e ocenia ograniczenia praktyczne stosowania uktadéw hydraulicznych

23. Prawo naczyn potaczonych

Dopuszczajaca (K)
e stwierdza, Ze poziom cieczy w potgczonych naczyniach jest jednakowy
e rozpoznaje proste przyktady w zyciu codziennym

Dostateczna (P)
e stosuje prawo naczyn potaczonych do obliczen prostych pozioméw cieczy
e analizuje wptyw gestosci cieczy na poziomy w naczyniach potaczonych

Dobra (R)

e rozwigzuje zadania z mieszaniem cieczy o réznych gesto$ciach w naczyniach
potaczonych

¢ analizuje warunki rownowagi w uktadach ztozonych

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e projektuje do$wiadczenie ilustrujgce prawo naczyn potaczonych
o formutuje wnioski dotyczace zastosowan w technice (np. systemy przesytu cieczy)



24. Prawo Archimedesa

Dopuszczajaca (K)
e formutuje prawo Archimedesa jakoSciowo (sita wyporu réwna ciezar wypartego ptynu)
e rozpoznaje przyktady wyporu (ptywanie ciat)

Dostateczna (P)
e oblicza site wyporu i sprawdza warunek ptywania/toniecia
e stosuje prawo Archimedesa do prostych obliczen gestosci

Dobra (R)
e rozwigzuje zadania dotyczace ciat zanurzonych cze$ciowo i catkowicie
e analizuje wptyw gestosci ciata i cieczy na wypornosé

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e projektuje metode eksperymentalng wyznaczania gestosci ciatla metodg Archimedesa
e analizuje zastosowania prawa Archimedesa w inzynierii (np. statek, fodzie podwodne)

25. Zastosowanie prawa Archimedesa do wyznaczania gestosci

Dopuszczajaca (K)
e 7nazasade wazenia w powietrzu i w cieczy
e rozumie, Ze réznica ciezarow pozwala okresli¢ gestos¢

Dostateczna (P)
e wyznacza gestos$¢ ciata metodg pomiaru ciezaru w powietrzu i w cieczy
e prowadzi obliczenia z uwzglednieniem prostych niepewno$ci pomiarowych

Dobra (R)
e analizuje wptyw niepewnos$ci pomiarowych na wynik gestos$ci
e pordwnuje otrzymane wyniki z warto$ciami tablicowymi i ocenia zgodnos$¢

Bardzo dobra / Celujaca (D)
e projektuje ulepszone procedury pomiarowe zwiekszajace precyzje
e opracowuje raport z do$wiadczenia zawierajacy analize btedéw i wnioski



