Zasada zachowania momentu pedu

Wynika z II zasada dynamiki dla ruchu obrotowego
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Jesli na uktad czgstek nie dziatajg zadne momenty sit
zewngetrznych (albo momenty te si¢ rOwnowaza) to
moment pedu uktadu jest staly w czasie
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Zasada zachowania momentu pedu - przyktady
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Zasada zachowania momentu pedu - przyktady
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Zasada zachowania energii catkowite;

Co si¢ dzieje z energig uktadu gdy dzialajg na niego
sity zewnetrzne (uktad nieizolowany)
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Poprzez pracg sit Jesli uktad wykonuje prace to
zewngetrznych dostarczana oddaje czgs¢ swojej energii
jest energia do uktadu




Zderzenia — przyktad zastosowania zasad

zachowania energii 1 pedu
¢ Fakty:

= uderzenie jest rozpatrywane jako oddziatywanie miedzy
obiektami uktadu 1zolowanego

= sita uderzenia dziala przez krotka chwilg
= sita wywotuje zmiane kierunku 1 wartosci predkosci obu kul

= znajac zmiane pedu mozna okresli¢ srednig site
oddzialywania (przyktad: samochod uderzajacy w

przeszkode)
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przyktad: samochdd uderzajacy w przeszkode

Before

After

p;, = mv; = (1500 kg)(—15.00m/s) = —2.25 X 104 kg-m/s
p;= mv;= (1500 kg)(2.60im/s) = 0.39 X 10*i kg m/s



przyktad: samochdd uderzajacy w przeszkode

Before

After

2.64 X 10*1 kg-m/s
Al 0.150 s




Zderzenia doskonale sprezyste

Before collision
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¢ Fakty:
= energia mechaniczna jest zachowana
= ped uktadu jest zachowany
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MV TM,yVy = M Vi Tm, vy,




(a) Before the collision

Wektorowe rownanie na
zas. zach. pedu mozna
rozpisac na sktadowe.

Ale uwaga na znaki!!!

Zderzenia doskonale sprezyste
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(b) After the collision

MV TM,yVy = My Vi T,V
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Zderzenia doskonale niesprezyste

¢ Fakty:
Betore collision . . o
_ = energia mechaniczna nie jest
- Vain 3 .
(m, - My zachowana, ale catkowita tak
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= trzeba uwzgledni¢ zmiang energii
wewnetrznej
= ped uktadu jest zachowany

(a)
After collision
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