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SG1108 Tillampad fysik, mekanik, 7,5 hp
5C1108 Tillampad fysik, mekanik, 7,5 hp
5C1106 Tillampad fysik, mekanik, 6 hp

Losningar

Eftersom ladan inte roterar, maste de tre krafternas verkningslinjer skdra varandra i en punkt
som i figuren (Mg = 0).

b) Kartesiskt koordinatsystem enligt a). Det blir ndgot enklare om man i stéllet ldgger koor-
dinatsystemets origo vid fjdderns naturliga ldngd ly, men nu véljer vi att ldgga origo vid

vaggen.

c) F=0

x/: mg sin f—k(x—1,) =0, X_|0=d:>k:mgzm,3

y\: N—mgcosﬂ:0<:>
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A: (0, 8a,0); B:(-4a, 0, 4a); C:(0,0,-6a); D:(a, 0, 4a)
a) S;=Sieap; S2=S:ea8; S3=Sseac
ro (a,0,4a)—(0,8a,0) (1,-8,4) (1,-8,4)
Co =" = = =
o [(@0,42)—(0,8a,0) 81 9
e _ rA_B _ (_4a, 05 4a)_(0, 8a9 0) _ (_4: _85 4) _ (_19 _25 1)
¥ rg  |(-4a,0,42)—(0,8a,0)| J96 J6
e _ “AC _ (Oa Oa _6a)_(058aa 0) _ (05_85 _6) _ (05_89 _6)
e [0,0,-62)-(0,82,0) 100 10
S, =Se,p = 9P—(1’_98’4) =(1,-8,4)P
(-1,-2,1)
S, =S58, = 3\@37 =3(-1,-2,1)P
S, =Se,. = IOP(O%%_@ ~(0,-8,-6)P

S, =(1,-8,4)P S, =3(-1,-2,)P S, =(0,—8,—6)P
F=S,+S,+S, =(-2,-22,1)P

b
: Mg =T XS, +Tga XS, + 1oy XS, =T, x(S,+S, +S,) =15, xF =(0,8a,0)x (-2,-22,1)P =
e, €, &
=0 8 0|aP=(8,0,16)aP =8(1,0,2)aP
-2 22 1

Reduktionsresultatet med avseende pa O é&r |F =(-2,-22, HP, Mo =8(1, 0, 2)aP|

c) Ja, eftersom alla krafter angriper i samma punkt A &r Ma =0, och da F = (-2, -22, 1)P #0 sa
ar

|F = (-2, -22, 1)P enkraftresultant som ldmpligen angriper 1 A| VAND
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3.a)F=ma

‘/:
. I . kl,
mgsin f—-k(x—1,) =mX < X+ |— x:gs1n,3+ﬁ

SN{B

X+@,’X=gsin B +& (1) = Homogena ekvationen: X+ @,’x =0 (2) =
m

Karakteristiska ekvationen: A* + @, =0= 1, , = tiw,
Allmén 16sning till homogena ekvationen (2): X, = Asin,t + Bcos o, t
Partikuldrlosning till (1); ansétt x, = C = konst; inséttning i (1) ger

xp=c=—%{ggnﬁ+55yJﬂ@smﬂ+55y:mggnﬁ+h
, m- Kk m- Kk

n

Allmin 16sning till (1): X =X, + X, = Asin@,t + Beos ot +% gsin f+1, (3)

Vidt=0adrx=I1y+d+soch x=0.
Insi(3) ger

m . m .
l,+d +S:B+?gs1n,6’+|0<:>B:d+s—?gsm,6’

Men enligt uppgift 1 éirk:mgs—m'g:B:d+s—S:s

Derivera (3) med avseende pé tiden:
X=Aw, cosm,t —sw, sinw,t (4)
t=0och x=0= A=0

X=Scos,/£t+mgsinﬂ+lo=Scos fk'[+d+|0
m Kk m
k
X=scos,/—t+d +l,
m

¢) (4) med A=0 ger X=-Sw, sinw,t :—s,/k sin,/kt
m m

v=|[X=s,|— v=s,|—

m m
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a) Rorelseméngden bevaras vid stoten: Pis + Par = Pre + Pae

—:mVo+ 0= (M+m)ve < Ve =mvy /(M + m)

dér v, dr den gemensamma hastigheten hos sandsédck och kula direkt efter stoten da kulan
fastnat.

Anm: Da linan inte dr en stel kropp hinner ingen reaktionsstotimpuls upptrad i denna under
den korta stottiden. Emellertid gér det lika bra att anvénda att rérelseméngdsmomentet
bevaras med avseende pa linans upphiangningspunkt (i taket).

b) —
AT
L
xen
€t
Ve
(M+m)g
Rorelseméingdslagen F = ma ger i n-riktningen (huvudnormalriktningen):
v’ m’v,?
T-M+m)g=M+m)-+==T=M+myg+(M+m)——>-—
( )9 =( T ( )9 +( )(M+m)2L
2y, 2
T=M+m)g+—Ye _
(M +m)L

¢) Mekaniska energilagen: T, + V,=Te + Ve ; e ér ldget direkt efter stoten; o dr vindlaget

0-(M +m)chosa=l(M +m)v,”> —(M +m)gL

2
2y, 2
chosa:gL_lLOz
2 (M +m)
1 m,’
a =arccos| | -———————
2 (M+m)-gl
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