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Статика

Равнодействующая двух пересекающихся сил–  
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 Fx=Fcos(; Fy=Fcos(; Fz=Fcos(;  
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Проекции равнодействующей системы сходящихся сил на координатные оси: Rx=(Fix; Ry=(Fiy; Rz=(Fiz; 
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Условия равновесия пл. сист. сил: аналитич.:
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Закон Кулона (закон Амонта – Кулона): 
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уравнения центральной оси: 
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Условия равновесия простр. сист.сил: (Fkx=0; (Fky=0; (Fkz=0; (Mx(Fk)=0; (My(Fk)=0; (Mz(Fk)=0. Условия равновесия для системы параллельных сил (||z): (Fkz=0; (Mx(Fk)=0; (My(Fk)=0. Координаты центра ||-ых сил: 
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Статический момент площади плоской фигуры – Sx=(yi((Fi= F(yc;  Sy=(xi((Fi= F(xc.

Объем тела вращения V=2(xcF; площадь поверхности вращения F=2(xcL.

Центр тяжести плоской фигуры с вырезанной частью: 
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Кинематика

s=f(t) –естественный способ задания движения, прямолинейное движение: х=f(t).
Координатный способ: x=f1(t), y=f2(t), z=f3(t). Уравнение траектории: f(x,y,z)=0.

Векторный способ: радиус-вектор 
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Естественный способ: 
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Угловая скорость: 
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Формулы Эйлера: 
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Уравнения плоского движения: xA= f1(t), yA= f2(t), ( = f3(t), Скорость 
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Формулы Эйлера: 
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Ускорения: 
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Сложное движение точки. Теорема о сложении скоростей:
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теорема Кориолиса: 
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Сложное движение тверд. тела. Правило параллелограмма угловых ск-ей:
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 – кинематические уравнения Эйлера.
Сложение вращений вокруг 2-х параллельных осей.

Вращения направлены в одну сторону. (=(2+(1, 
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Динамика

Основной закон динамики ( 2-ой закон (Ньютона)):  
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Б) Апериодическое движение  n ( k . При n > k:  
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, обозначая С1=(В1+В2)/2, С2=(В1-В2)/2,  
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Вынужденные колебания: возмущающая сила: Q = Hsin(pt+(), р – частота возмущающей силы, ( – начальная фаза. 
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х = х*+х**. х*= C1coskt + C2sinkt,  х**= Asin(рt+().
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– секторная скорость. Элементарная работа dA = F(ds,  F( – проекция силы на касательную к траектории, или dA = Fdscos(.  dA=
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Работа силы тяжести: 
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Работа силы упругости: 
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Работа силы трения: 
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Мощность 
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Теорема об изменении кинетической энергии точки. В дифференциальной форме: 
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Первая космическая скорость v1=
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Потенциальная энергия восстанавливающей силы пружин: 
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Динамика материальной системы и твердого тела

Центр масс (центр инерции) – геометрическая точка, радиус-вектор 
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 и т.д. Дифф-ные ур-ния движения системы матер.точек: 
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Тензор инерции в данной точке: 
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Моменты инерции стержня: 
[image: image226.wmf]
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Теорема о движении центра масс системы:
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Закон сохранения движения центра масс. Если 
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. Теорема об изменении количества движения системы: 
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Теорема об изменении кинетической энергии системы: в дифференциальной форме:
dT = 
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Дифференциальные уравнения поступательного движения тела: 
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Дифф-ные уравнения вращения тела вокруг неподвижной оси:  
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Уравнение вращательного движения физического маятника: 
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Решение этого уравнения: ( = С1coskt + C2 sinkt или  ( = (sin(kt + (). Период малых колебаний физического маятника Т= 2(/k = 2(
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Дифф. урав-ния плоского движения тела: 
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 — принцип Даламбера для материальной точки.

Сила инерции: 
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Для системы добавляется уравнение: 
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 — уравнения кинетостатики.

Главный вектор сил инерции 
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Определение реакций при вращении твердого тела вокруг неподвижной оси.

Центробежная сила инерции 
[image: image295.wmf]
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Уравнения равновесия кинетостатики:
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Условия отсутствия динамических составляющих:
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откуда  xC= 0, yC= 0, Jyz= 0, Jzx= 0.

Основы аналитической механики

Принцип возможных перемещений:
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Общее уравнение динамики 
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Уравнения Лагранжа 2-го рода:  
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, (i=1,2…s), s – число степеней свободы; qi – обобщенная координата; 
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Т = Т(q1,q2,…,qS,
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Функция Лагранжа:  L = T – П,  
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 – уравнения Лагранжа второго рода для консервативной системы.

При стационарных связях  
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å

=

=

=

s

1

i

s

1

j

j

i

ij

q

q

a

2

1

T

&

&

 – квадратичная форма обобщенных скоростей,  aij= aji – коэффициенты инерции.
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