Ein analogi mellom (i) translasjonshevegelse i 1 dimensjon &

(ii) rotasjon av stiv lekam omkring fast symmetriakse

‘ storleik symbol /uttrykk ‘ \ storleik symbol /uttrykk
posisjon X vinkel Y
hastigheit v=x vinkelhastigheit w=~0
akselerasjon a=10=1u1 vinkelakselerasjon a=w="_f
masse m tregleiksmoment I = f 2dm
kinetisk translasjonsenergi L% trans = %n'z.-u:z kinetisk rotasjonsenergi Ex rot = %I w?
bevegelsesmengd p=muv spinn (om rotasjonsaksen) L=1Iw
kraft F kraftmoment T ="arm” - I
N2 for translasjon Y. F = % N2 for rotasjon Sor =24k

Y F=ma

Yor=1Ia

N1 for translasjon

Y F =04 p = konstant
Y. F =0« v = konstant

N1 for rotasjon

Z 7 =0« L = konstant
Y 7 =0 w = konstant

Translasjonsarbeid

AWirans = F dx

Rotasjonsarbeid

AdWiot = 7 db




