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Partikelsystem
(fig5)

Rorelseméngd:

Rorelseekvation for G:

F 3r summan av alla krafter pa alla delar — beror endast av yttre krafter.
“H ar en dum bokstav: L &r en bra bokstav.”

Rorelseméngdsmoment med avseende pa O:
Lo= Z Ti X P
i

Momentekvation:

Lo;=Mp;=r;x F,

=>LC)ZM(9 (IZT,'X.E;)
i

Héar beror My endast av yttre krafter!

Foérhoppning (som kommer visa sig sann): 6 ekvationer réicker for att beskriva en stel kropps
rorelse: 3 for translation, 3 for rotation.

En stel kropp har 6 frihetsgrader. Translation: z, y, z for masscentrums koordinater. Rotation:
sfar (2 vinklar) + en vinkel = 3 vinklar.

Lat O vara en fix punkt, G vara masscentrum:

Lo:...:mfx17+z m; p; X p;=mfT X0+ Lg

Lo=M,

VL:%(mfxﬁ)+ngmde+LG

HL=Y rix F;=) (7F+p)x F,=rxF+ Mg
i i

F=ma— LG =Mg
Detta gar bra for fixa punkter, samt for masscentrum, men inte fér allménna punkter.

Translation: Rorelseekvation: p = F. Relation mellan p (dynamisk storhet) och v (kinema-
tisk storhet): p=mw.



Rotation: Rorelseekvation: Lo = M. Relation mellan L (dynamisk storhet) och ? (kinema-
tisk storhet)...

Sample Problem 4.1 Igar a= %:ﬁ .

(figh). Plan rotation: en frihetsgrad.

Lo=3mr-ry

Mg =Fby

Lo=Mg=—3mr20=Fb

_ Fb
T 3mr2

Rérelseenergi:
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