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Frilagg halvcirkelbagen! Verkande
krafter ar dragkraften P, tyngdkraften
mg och normalkrafterna N, och N;.
Accelerationen bestdms av kraftekva-
tionen medan momentekvationen
maste anvandas for att bestiamma de
tva normalkrafterna.

Lagg en x-axel langs sparet med positiv riktning at vanster. Stall upp kompo-
nenterna av kraftekvationen och momentekvationen:

F=ma, - P:mkG (1)
t: N+ Ng-mg=0 @)
M, = H, G) : rifN, —N,)-cP =1.6 )

Ekv (1) ger direkt accelerationen
. _P
Xg = E (4)

Vinkelaccelerationen 6=0. Ekvation (2) och (3) kan da skrivas

N, +Ng =mg (5)
NB—NA:EP (6)

Vi vet masscentrums lage ¢ :E. Addition av ekvationerna (5) och (6) ger
m

2N, =mg +£P (7)
T
Resultatet ar alltsa
NA :m —E : B :m +E
2 m 2 m

som visar att om P :gmg sa blir N, =0.
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8bw,. B Stédngerna OA och BC roterar kring fixa
Tey 1 punkter. Hastigheterna for andpunkterna
— & w ar darfor
N A
L@ ) —===A V, = —8bwy,e,
W / \\ \\ VB = _SwaCeX
oA N v 5bw ) )
, v e FOr punkterna A och B galler
: 8b0,, W w sambandsformeln
c [oo
V, =V +@ X T, 1)

Vinkelhastigheten  antas vara

riktad utat, alltsd moturs rotation.
De tva markerade trianglarna ar likformiga (med sidférhallandet 3 : 4 : 5) och detta
utnyttjas da komponenterna av den sista termen i ekv (1) skall bestammas.
Sambandsformeln i komponentform blir da:

~: 0=8bw,. -3bw (2)
L1 8bwy,=0+4bw (3)
Ekv (3) ger W=20, 4)
Ekv (2) ger da Wy =3, /4 (5)
8bal,. B  Accelerationerna for andpunkterna ar
a, = —8bwy,’e, —8ba.e,
N ag = —8bay.e, —8bwy e,
L@ ‘ Sambandsformeln for accelerationer:
aOA
! v aA:aB+axrBA+wx(wxrBA) (6)
| 8ba,, U~
c L blir i komponentform
—:  8bw,,’ =8ba,. —3ba —4bw’ 7)
I © 8bay, = 8bw,.’ + 4ba - 3bw? (8)
Ekv (8) ger vinkelaccelerationen a =20, —2w0,.° +%a)2
15 2

Insattning av (4) och (5) ger a =20, +?wOA
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Begynnelsevillkoret ar

t=0 Ee“ T B?A =0

[ 65 =n EQB =0
Nar skivorna slapps fran detta lage
kommer skivan A till en borjan att ha
en positiv vinkelhastighet (moturs).
Torsionsfjadern ger ett aterférande
kraftmoment pa bada skivorna. Om vi
betraktar hela systemet finns det inget
yttre kraftmoment i axelriktningen,
som vi later vara z-axeln.

Om det yttre kraftmomentet pa hela systemet ar noll med avseende pa z-axeln
maste det totala rérelsemangdsmomentet vara konstant. Eftersom starten ar fran
vila ar rorelsemangdsmomentet noll:

M, = H O 0=H O H, = konstant =0 (1)

1,6, +1,6, =0 0 6,=--26, ()

Torsionsfjadern ger ett kraftmoment och en potential som berdknas pa samma satt
som for en vanlig fjader:
1 2
V=oc (6, -6;) (3)

Eftersom torsionskraftmomentet ar det enda som paverkar rorelsen kan vi stalla
upp lagen om mekaniska energins bevarande:

Tl +V1 :TO +V0 (4)
Insattning ger
%IAQAZ +%|B('9B2 +%c 0% =0 +0 +%c (- -1 (5)

Eliminera QB med sambandet (2)

%IA9A2+%IB§:—A9A§=2#C 0 (6)
B

+-21,0,° =4’ 0 0, =2m B

El g™ A La(1a +15)
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Yttre krafter ar tyngdkraft och kon-
taktkraft. Kontaktkraften gor inget
arbete vid rullning, eftersom kon-
taktpunkten (angreppspunkten) ar
momentancentrum och saknar has-
tighet. Tyngdkraften ar alltsa den
enda kraft som gor arbete.

Systemet ar darfor konservativt och
den mekaniska energin bevaras. Det
betyder att forandringen i kinetisk
energi a&r densamma som férandringen
I potentiell energi.

T, +V, =T, +V, (1)

Den kinetiska energin kan skrivas
antingen som de tva delarna eller med
anvandning av momentancentrum C:

T= % A% 2)

Insattning i lagen om mekaniska energins bevarande (1) ger

1 R R
Elcwz_mlgﬁzo-'-mlgz 3)

2m,g R
0 W' == ?+—§
. 02 V2
Rullning innebér att v, = Rw

0 v =R |MR(14) @

e

Troghetsmomentet ar
_ | stang cylinder
IC - IC + IC

2 D 5
P B e o
0

. =
a V2 2
_ Ry, 5 2RO 3,
—ml%R +R ﬁg+2mR
6(1+«E)mlgR

Insattning ger V, =
99 ] \/m1(10—6«@)+9m




