Forelasningspass 18

* Intro. stelkroppsdynamik

* Plan stelkroppsrérelse; translation
och rotation kring fix axel

Avsnitt i kursboken: 8.1
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STELKROPPSDYNAMIK

Stel kropp (med massa och troghetsmoment) paverkad av krafter och moment:

Frilaggning ~ Kinematik Kraft- och moment- | T F =m 3
ekvationerna: -
2M=1x
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KINETIK FOR STEL KROPP - OVERSIKT

* Translation:

= YV Q
= 0
* Rotation fix axel: 2 F=mo
'
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* Generell plan rérelse: 4{ ~ ~
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Anm. Samma kraft ekv. i samtliga fall. Streck refererar till tyngdpunkten



OLIKA TYPER AV STELKROPPSRORELSE

Type of Rigid-Body Plane Motion Example
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(a)
Rectilinear
translation
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Curvilinear
translation

Tortiked melcon

(c)
Fixed-axis

(d)
General
plane motion

“Connecting rods in a
reciprocating engine




Ex. Rotations- och
translationsrorelse
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*Translationsrérelse
‘Rotationsrérelse kring fix punkt

*Allmdn plan rorelse




TRANSLATIONSRORELSE




ROTATION KRING EN FIX AXEL |
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VINKELHASTIGHET OCH VINKELACCELERATION

W och o
ar matt f&r hela

stelkmoppens orelse




VINKELHASTIGHET |

Betrakta tva olika
referenslinjer pa en
stel kropp:

B dr en konstant
vinkel

Berdkna vinkelhastigheten for bada linjerna.



ROTATION FIX AXEL - SKALARA SAMBAND
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rovrelse. punklts rrelse.

Samband cirkelrorelse:
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Ex. Kinematik vid rotation kring fix axel

Givet : Na= 08 m/s
tan O = 06

Sokt : Vinkel accelerationea



VINKELHASTIGHET OCH VINKELACCELERATION SOM VEKTORER

W och ar veklorec som Dekar

vinkelrd¥ mot stelkroppeqs plan. De
kan skdvas som  veldorec
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ROTATION KRING EN FIX AXEL
| VEKTOR - SAMBAND

V = wW xrtr W och &« ar
vektore— somu
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