* Forts/rep. kinematik 1D

* Acc. lagen 1D (partikel kinetik)
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Avsnitt i kursboken: 6.1, 6.2(a)
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Integrad somband  forts.

Konstant accelevation :
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PARTIKEL- MODELL |
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Partikelqs massa. = Kmppens massa

4
Parkikelns lage = Koppers tyngdpunkk '




ACCELERATIONSLAGEN VID RATLINJIG RORELSE

Newton IT: Z E = m a

(=) &F, = moy

Anm. Ingen acceleration vinkelrdt rorelsen




Ex. Fallskdrmshoppning
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Friktionskraften F vid gldning ar
oberoende on kontaldytons area .

F vid glidning ar properéoneld
mot AN dve 5 = konst . = A1

F or stovst strax innan %&dnmgf ,
och synker till ebt konstowt (nas M?

hostighets cbemende ) Virde  vid
oudning.
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Rmhngen sy:%:*‘aaﬂ“ pé snuationez daz hn@r block, stdnger och andra
rOrliga Romponenter i ett mekaniskt system har “sma” massor. Med
detta menar man, att massorna ir w?atwt sma vid jamforelse med

f’f’ﬁ

om exempel kan vi betrakta systemet i ﬁgur 6.2.1. Ddr finns krop-
pen K, vars massa dr m. Dessutom ingdr en trissa (A) lagrad i en fix
axel, en annan trissa lagrad i ett block (B), en lina som l6per 6ver
trissorna samt en lina melian blocket och kroppen. Alla dessa kom-
ponenter férutsatts vara "ldtta”. Detta dr da liktydigt med att deras
massor i evm-‘ ella rOrelseekvationer tdnks vara noll. De saknar

By

"trbghet” och "tyngd”.



(b)
Figur 6.2.2

se pa systemet i figur 6.2.2(b).

Dar visas en lattrOrlig kropp pa ett bord, vilken accelereras genom
forbindelse med en lika tung, hangande kropp. Kraften S i linan ar

e

inte iika med den héngande kroppens tyngd mg. Beraknmg visar, att

bada km@p@mas acceleration dr g/2 och att tradkraften S ddrvid ar
mg/2. — Genomfor denna berdkning!
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