Predavanje 28. december 2020

Izrek 1 (Steiner).

J(Py) = J(P.) +m|Py — P)* I —m(Py — P.) ® (Py — P.).
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Trditev 1 (Prehod na novo bazo).
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Simetrije vztranostnega tenzorja

Trditev 2. Normala na ravnino zrcalne simetrije skozi Py je glavna smer vztrajnostnega tenzorja
J(Po).
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Trditev 3. Ce ima telo dve ravnini zrcalne simetrije skozi Py, je presek ravnin simetrij glavna

smer vztrajnostnega tenzorja J(FPp). _—
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Kineti¢na energija togega telesa

T = %m|17*\2 + %w - J(P,)&.
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Dinamika togega telesa y
n
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Dinami¢ne enacbe togega telesa so:

. .
1. enacba gibanja masnega srediscai mr, = F;

Qrneep | 2 Pk o vrtilni olicini L) ) N(P,);

3. N(P)) = N(P,) 4+ (P, — Py) x F.
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Sistem sil

Sistem sil; tockovne sile, volumenske sile. Ekvipolentnost sistema sil. Dva ekvipolentna sistema sil
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imata enak dinamicni efekt na togo telo.

Trditev 4. Homogena sila je ekvipolentna svoji rezultanti s prijemalis¢em v masnem srediséu.
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Izrek 2 (Eulerjeva dinami¢na enacba) Naj bo Py fiksna tocka ali masno sredisée. Potem je
)

/ J(Po)d +& x J(Po)d = N(Py).
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Komponentni zapis Eulerjeve dinamicne enacbe. / é
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V lastnem koordinatnem sistemu ?l
Ny = Jidr — waws(J2 — Js), 0 o -
\ Ny = Jowz — wawi (J3 — J1), E;): .- Z.
- N3 = Jaws — wiwa(J1 — Jz). ‘ “
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V koordinatnem sistemu s koordinatno osjo v smeri stalne osi rotacije e -
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N1 = Ji3p — Jaz$?,
No = Jozp + Ji3¢?,
N3 = J33¢



Izrek o delu

Trditev 5 (Izrek o delu).
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Izrek 3 (Izrek o energiji). Ce je sistem sil na togo telo konzervativen, je vsota kineticne in poten-

cialne energije konstanta gibanja.




Prosta vrtavka



