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Allméin stelkroppsdynamik
L =M (kring masscentrum eller fix punkt)
L(w)="? (for plan rorelse: L =ITw, dar I &r troghetsmomentet)
Hur kan L(w) se ut?
e Linjar (varje del av kroppen ger L;=mr; X v;, dir v; x w)

? . . o
L,w &r vektorer. L =T w for nagot tal I. Nej, inte sa!

EXEMPEL. Se figur 1.

Klot 2, massa m

Lo,=Lo1+ Lo
Lyo=mrixv=mr; x (wX7r])
|lv|=wlcosa
|Loy| =mwl?

Rorelsemomentet pekar inte i samma riktning som w.

L=—1 w,[eR3*3, L ZIxw. Nej, inte kryssprodukt — d4 skulle de vara vinkelréta.



“Rékna ut L”. (figdd). v;=w X r;:

L()ZZ m;T; X (w XT@')

W=wgezt+wyeyt+w,e,
r=zre;t+yey,t+ze,
WXT=(wyz—wy) e+ (W, T —wz 2) ey+ (Wey —wyx) e,
X (WwXr)=[y(ws Yy —wy) — 2 (W, T — Wy 2)] €5 + cyklisk permutation =

= [(y2+z2) Wz — T YWy —mzwz] e;+...

Lig. V2+22| —zy | —z2 We
Li=| Liy |=m;| —=zy |22+22| —y=z wy | =Lw
L;, —zz | —yz |22+ 42 Wy

Zi mz(y?‘l'zzz) Zi —miTiy; -
L:ZLi:Iw dir I= . ) )
i

I =Z mi(yi + 27)

i

y? + 2? #r kvadraten pa avstandet till z-axeln. I;; #r troghetsmomentet med avseende pa z-
axeln. Iy och I33 &r ocksd, pd samma sitt, troghetsmoment med avseende pa koordinataxlarna.
Ilg = Igl, I13 = I31, I23 = I32 finns ocksd. De kallas deviationsmoment.

EXEMPEL. Se figur 1.

2m ?sin’a 0 2ml%inacosa
I= 0 2mi? 0
2mi%sinacosa 0 2m1? cos’a
2m ?sin%a 0 —2m?inacosa 0 —2m?wsina cosa
Tw= 0 2m 1> 0 0 )= 0 =
—2ml%inacosa 0 2m 2 cos’a w 2m 12w cos’a

=2ml?wcosa(—ezsina+ e, cos a)

(fig35). I grekiska systemet: w =w(e¢cosa+egsina).

0 0 0
Igex=| 0 2miz2 0
0 0 2mi2

Det finns “bra” och “daliga” system att rdkna ut I i.

e Det finns alltid ett koordinatsystem dar troghetsmatrisen I &r diagonal.



e FEgenvirdena till I ar troghetsmoment med avseende pa axlar som &r parallella med egen-
vektorerna.

o Om w dr egenvektor till I: L=Jw=Aw, L|jw.
e Egenviarden >0.

e Om w inte &r egenvektor &r L inte parallell med w. D& roteras L av w: L # 0= M # 0.
Det behoévs ett moment for att en kropp skall rotera sa.

Hur vet jag vilka axlar kroppen “gillar”? (Huvudtréghetsaxlar.)
Symmetri — (fig36).

(fig37) (fig38)



