


Środek masy
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Środek masy
• współrzędna środka masy xCM:
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• przyspieszenie środka masy :
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Moment siły
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Moment siły
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Moment siły

Wartość momentu siły

Na krążek zamocowany w punkcie O działa siła 
przyłożona w punkcie p.

φsinFrM =

Powoduje ona ruch obrotowy krążka wokół osi Z. w kierunku 
przeciwnym do ruchu wskazówek zegara.
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Moment siły jest wektorem prostopadłym do
wektora       oraz wektora FrM ×=

F

FrM ×=
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θsinBABAC

BAC
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×≡Iloczyn wektorowy dwu wektorów

Kierunek wektora          wyznacza reguła śruby prawoskrętnej.M

θcosBABAC =⋅≡Iloczyn skalarny dwu wektorów
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Porównanie ruchów

Obrotowy Liniowy
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Ciała te poruszają się z różnymi 
wartościami prędkości liniowej, lecz 
z tą samą prędkością kątową ω.

Energia kinetyczna układu
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Moment bezwładności

• Dla  układu punktów materialnych: oś
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ri - odległość od osi obrotu
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Moment bezwładności względem 
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Druga zasada dynamiki dla ruchu obrotowego

LMoment pędu
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Druga zasada dynamiki

v mv= × 0=

p
t
r

t
pr

t
L

×
∆
∆

+
∆
∆

×=
∆
∆

prprL ×∆+∆×=∆

v

M
t
LFr

t
L

=
∆
∆

⇔×=
∆
∆



Moment pędu 
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Ruch obrotowy względem nieruchomej osi
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Moment pędu 
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Druga zasada dynamiki dla ruchu obrotowego
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Jeżeli moment bezwładności nie ulega zmianie
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Prawo zachowania momentu pędu
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Jeżeli moment sił zewnętrznych jest równy zeru to 
moment pędu jest zachowany
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Toczenie się ciał po równi pochyłej
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Moment pędu L jest zachowany
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