B

|4B| . |BC|
cosl =—-: sin@=—1
d 4C
a= axf+ayj+azl€ =la,,a,,a.]1= a =|Zi| =\Ja; +a; +a:
b =abcos(a) i-b=ab +ab, +ab.
l& X El = absin{a) a- kat miedzy wektorami

Pochodne: Gdy f,g funkcje zmiennej t, c,p-state to:

d(f+g):g+d_g d(cf)zcﬂ d(t‘”):pt,ﬂ
dt dt dt’ dt dt’ dt

Kinematyka:

dx _dv dv.
a=—>= a. =
dt dt

I7=£:>Vx =—
dt dt

1
Gdy ax=const (nie zalezy od czasu)to V _(¥)=V, +at x(t)=x,+V, t+ Ea"tz

wy._v

t ‘

Ruch po okregu o promieniu R lezagcym na ptaszczyznie z=0:

Przyspieszenie styczne: a, = a,e, gdzie a, =

@ =[0,0,w] gdzie @ = d_(p g =1[0,0,&] gdzie £ = d_a)
dt dt

=7l lolr i =on="
R

a,|=|¢|R

1
Gdy &=const (nie zalezy od czasu) to a(t)= w, + & , ¢(t)= @, + o, +E(c,12



Dynamika:

—

F =ma

w

W ruchu po okregu £, :‘ﬁd‘ =ma, =m—= mao’R

Sity tarcia :

Es,max = /usFR

F,=F, = uly
Ped:
ﬁ:mV

Pracai energia:
W=F-Ar (stata sita, ruch po prostej)

W ruchu wzdtuz osi Ox: W, = I F dx

Xp

Ruch postgpowy:
Ekin = % m V ?
WW

= ki (W, -praca sity wypadkowej)

W= AEP‘” (W -praca sit zachowawczych)

Wy, =AEy, +AE,, =AE (Whz -praca sit niezachowawczych dziatajgcych w uktadzie )



Wybrane sity zachowawcze i energie potencjalne

mM GMm
7"2 = Epot(r)z_T

o=
sita grawitacyjna :

2

= - X
F =—kxi = Epm(x) =k—
sita sprezystosci : 2

sita ciezkosci :FC =mg= Epor = mgh

Moment sity i moment pedu

F=7FxF
Z:Fxf)
. dL
Yoodt

I=1,+md’
L =1&
- dq
bl T
T, =1¢



