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2.
Alla linor har langden v/10R enligt Pythagoras’ sats.
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Kroppen B:

me . mgsin 30° — Fy» = mag,
e Ny —mgcos30° = 0.

Kroppen A:
AN 2mgsin 30° — Fy + Fy = 2maa,
S N1 — Ny — 2mgcos 30° = 0.

F F.
Glidning = Fll =0, 20, VZ =0, 10,

F ¢ mg T N-mg=0.

=2

Glidning =

vilket ger att F' = umg.
) X -9 Friktionskraften utrdattar arbetet
i ! Wg = —pmgz, da kroppen glider
T ! strackan z. Detta arbete ar lika med
i start— | | ospand. | max . 1. . . .
‘:\\/\/W\//W lage ' fjader | lavstand! andringen i den mekaniska energin
e R (= summan av kinetisk och potentiell
energi), d v s

W =AT+AV =T, —T, + V5 — V7.

Har svarar index 1 och 2 mot startlaget resp det ldge déar kroppen har sitt storsta avstand
fran detta. I lage 2 har ar kroppens hastighet och darmed ocksa den kinetiska energin noll,
vilket naturligtvis ocksa géller i startlaget. Vi far da

1 1
—pmgr =0—0+ ik(x —6)2 — 5]{:52.



5.

Med hjélp av formelsamling och Steiners sats fas

—im 3 9
20

I, =1, —i—m(%)Q

80 16

R*+ Zmh®+ —mh? =

3 9 3 9
— —mh”.
20mR + 5m

Kroppen paverkas av tre linkrafter
och tyngdkraften. Verkningslinjerna
for linkrafterna gar alla genom A.
Vid jamvikt &r momentsumman med
avseende pa A noll. Detta betyder
att dven tyngdkraftens verkningslinje
maste ga genom A, d v s tyngdpunk-

ten ligger rakt under A.
1 Tyngdpunktens koordinater fas som:
1 | . 2m -3 +5m-§ 11
: A €T = = —Q
: m 147
b _— m-52—a+2m-37a+4m%:Ea
- 4 m 14
\ 7mg
Darmed kan linkrafterna uttryckas pa vektorform:
BA CA DA
S = Si1epa = S1—-, So2=5€ecA =5 —, 83=S53epr=953—.
| [CA| IDA|
Har ar
— 11 15 17 15 — V2278
BA = <ﬁa — 2a, % 3a) = (— % 2% 3a) = |BA|=---= TR
N 11 15 — 2110
= (e o
C 2% 2% 3a = |CA] TR
— 11 15 11 13 — 2054
DA = (Mo B nasa) = (Lo Bosa) o bR =V,
1% 11° a, 3a 2% " 12% 3a = |DA] 7
Inséttning i uttrycken for linkrafterna ger efter forenkling:
S1 Sy S3
S1 = —17,15,42), So=—-(11, 15, 42), S3= 11, —13, 42
= s )82 = ! N )



17 11 11

SF,=0 = @8+ Sy + S5 =0,
vaors b T R110 2 V2054 0
15 15 13
YF,=0 = S1 + Sy — S3 =0,
v V2278 T V2110 Y V2054t
42 42 42
YF,=0 = ST+ Sy + S3 — Tmg = 0.

V2278 V2110 V20564

Losning av ekvationssystemet ger efter forenkling:

114/2278 V2110 5v/ 2054
S1=———mg~3,13mg, So= s mg ~ 0,57Tmg, S3= 56

168

mg ~ 4,05mg.

Om sa oOnskas kan dessa uttryck sdttas in i vektoruttrycken ovan, vilket ger krafterna pa
vektorform.

7.
s s Kroppen A:
A
Iy T S—mg—kx=mi.
Kroppen B:
mg l 1 3mg+ FysinQt — 25 = 3mgj.
X Kinematiskt samband: © =2y = ¢ = %m
’ ‘ Eliminering av .S och § ger en differentialekva-
kx ¢ * tion forz:
F sin Q¢ Ak 2F 2
— 3mg 0 it —r="lginQt+ =g.
™ ™ 7
Ansatsen

z=AsinQt+ B

ger efter insdttning och identifiering att

2Fy
A= __ 20
4k — TmQ2’

vilket ar den sokta amplituden, egentligen

217,
A= —F—.
|4k — TmQ?|



Sa lange inte stangen glider i kontaktpukten A, roterar den kring
en fix axel.

/. mgcosp— Ncosg — Fsing = ma, = mLy?, (1)
.  mgsing — Nsing + Fcosp = mas =mLp, (2)

N

A mgLsinp = Ipp. (3)

Den enda kraft som utrattar arbete under rorelsen ar tyngd-
kraften, vilket betyder att energin konserveras:

1
mgL = §IA¢2 + mgL cos . (4)

Troghetsmomentet 5 fas ur formelsamling som

1

4

Ix = -m(2L0)* = —mIL>.

3

3

Inséttning i (3)-(4) ger

E

@2

3—gsin

Al s

3

%(1 — cos )

Insiittning av uttrycken for ¢ och ¢? i ekv (1)-(2) ger dérefter ett ekvationssystem for F och
N som funktioner av . Vi vet att da ¢ = 45° borjar stangen glida, d v s da ar F' = ulN,
vilket ger ett ekvationssystem med N och p som obekanta. Losningen &ar

96 _
T 11-6v2

0, 20.



