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* Kinetik vid generell plan rérelse
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KINETIK VID GENERELL PLAN RORELSE

Stel kropp paverkad av krafter och moment:

Frilaggning Kinematik

: TPs acceleration
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Obs! Momentpunkten dr inte godtycklig, anvdand TP har.



KINETIK - TRANSLATION

Tronslation betvralktas som et
specialfall aw-generell plan
rorelse wmed
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Alla punkter har sommo haséi%heﬁ
oe occeleyotion.

Anm. Momentekvationen maste tecknas map TP !

Kraft och moment-
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Ex. Accelererande motorcykel

Motorcykel och forare har sammanlagda
massan 200kg.

Berdkna den acceleration som krdvs for
att framhjulet precis skall lyfta.

Friktionen antas vara tillrdcklig.



Ex. Motorcykel forts.
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Ex. Rullande cylindrar

Berdkna hur lang tid det
tar for cylindrarna att
rulla strdackan | ldngs
det lutande planet i de
bada fallen.

Cylindrarna har radie R
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Losning forts. 6 Kinematilk (gcamband a re> o )
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BERAKNINGSGANG - KINETIK PLAN RORELSE
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ENERGISAMBAND - KINETISK ENERGI

| ' Rorelseenergin vid generell plan stelkroppsrorelse bestar av tva delar; |

- en del fran tyngdpunktens translation och en del fran rotation kring TP !
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.. kan hadrledas genom att betrakta den stela kroppen som ett partikelsystem ......

( Boken s. 422)

Hastigheten delas upp i translation och rotation =>
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Ex. Rullande cylindrar - l6sning med energisamband

Berdkna (igen) tiden for
respektive cylinder.

Nu med energisamband.
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KINETISK ENERGT -

STELKROPPSRORELSE
SAMMANFATTNING:
A Tmns\aﬁoqs%‘e\ée
T kan uttryckas pa tre
olika satt ----> - T= —‘2— m< *

Vilket som anvadnds i
energisambandet

W = AE

beror pa vilken typ av
rorelse som dar aktuell.
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