Ukł kartezjański
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Ukł sferyczny
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Ukł cylindryczny
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Ukł biegunowy
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Przysp styczne i normalne
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Ruch jednost prostol
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Ruch jedno przyspiesz
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Ruch jednost opóźniony
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Ruch jednost po okręgu
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Ruch jednost zmienny po okręgu
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Rzut pionowy
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Rzut poziomy

1.równania parametryczne
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2.równanie toru
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3.prędkość  
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   4.przyspieszenie
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5.krzywizna  
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Rzut ukośny  
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  2.równanie toru 
[image: image38.wmf]÷

÷

ø

ö

ç

ç

è

æ

×

×

-

=

x

V

g

V

V

x

y

x

x

y

2

0

0

0

2

1

  
[image: image39.wmf]g

V

x

g

V

V

x

x

y

a

2

sin

2

2

0

max

0

0

max

×

=

×

×

=


3.czas wznoszenia, całkowity 
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4.przyspieszenie  
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  5.prędkości  
[image: image45.wmf]t

g

V

V

V

V

y

x

×

-

×

=

×

=

a

a

sin

cos

0

0

6.max wysokość  
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Prędkość kątowa
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Przyspieszenie kątowe
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Pęd – p = mV
Moment pędu – L = r*p
Moment siły – 
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Zasada zachowania pędu – jeśli wypadkowa sił zew dział na ukł punktów mat jert =0 to pęd całkowity tego ukł jet stały
Zasada zacho momentu pędu- moment wypadkowy sił zew dział na ukł =0 to moment pędu całkow tego ukł jest stały
I zas dyn –(zas bezwł) ciało nie poddane oddział żadnych innych ciał blbo pozost w spocz, albo porusza się ruch jedno prosto.

Bezwładność-ciał nie zmienia kierunku i wart swej V gdy nic na nie nie dzaiła

II zasada dyn Newtona-
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III zasada dyn
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Ukł inercjalny-ukł odnieś, w którym ciało nie poddane dział sił pozost w spocz lub porusz się ruch jedno prosto. Każdy ukł porusz się wzgl ukł inercjalnego ruch jedno prosto jest też ukł inercjalnym.
Zas wzgl Galileusza- siły powst podczas ruchu ciał stałych w ośr ciekłych i gazowych nie zależą od tego czy ośr opływa nieruchome ciało stałe, czy też odwrotnie – porusza się ono w nieruch ośr
Ukł nieinercjalny-  dwa ukł odnieś, gdzie 1 jest ukł inercjalnym pewnego punkut P, który porusza się wzdłuż osi X z przyspieszeniem 
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; natomiast 2 ukł porusza się wzgl 1 ukł w kier X ruchem dowolnym to związek między nimi to 
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; więc a`=a-ao (przysp a` nie jest = a); będą = gdy ao=0 (więc przysp 2 ukł wzgl 1 jest =0, czyli 2 ukł jest inercjalny

Ruch postęp bryły sztywnej- ruch, w którym dowolny odcina łączący 2 pkt bryły, zachowuje stałe położ do siebie równolegle. W tym ruch wszyst pkty bryły zakreśl takie same tory, mają jednak V i a.
Ruch obrotowy bryły sztywnej-wszyst pkty bry porusz się po okręgu, środki ich leżą na 1 prostej-osi obrotu, która jest stała. Poszczeg pkty mają taką samą V i a kątowe, a V liniowe są propos do odległ pkt od osi obrotu
Siła bezwł w ukł wirujących- siła pojaw się w wiruj, wzgl pewnego ukł inercjalnego, ukł odnieś. Dział ona na ciało w tym ukł niezależ od tego czy ciał spoczw tym ukł, czy porusza się wzgl niego 
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Praca- dla stałej siły: 
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Energia kinetyczna-
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En kinet w ruch obrot=sumie en kin poszcz pkt bryły 
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Energia potencjalna: 1)grawitacyjna  
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 2)sprężystości 
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Zasada zach energii- całkow en ukł odosobnionego(ukł w którym nie dział żadne sił zew, dział natomiast siły wew) jest wielk stałą
En mechaniczna=en kin+en pot

Zas zach en mech-en mech ukł odosobn i zachowawczego jest stała

Siły zachowawcze- [np. ciężkości, sprężys] siła której praca po dowolnym torze zamkniętym jest =0 
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Pole grawitacyjne-jeżeli w pustej przestrzeni umieścimy pkt mat o masie M to wokół niego pojawi się pole graw o takiej własności, że jeśli w w dowol pkt tego pola umieścimy próbną masę m znajdującą się od pkt w odległ r to będzie na nią działała siła 
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Potencjał graw-sots en pot masy próbnej m do wart tej masy 
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En pot pola graw-aby oblicz en pot należy oblicz pracę sił graw (Ep=Wpo); 
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Zw między siłą a en pot- 
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Moment siły- wielk wywoł ruch obrot. 
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Moment pędu bryły = się iloczynowi jej V kątowej i momentu bezwładności (I) 
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Równanie ruch w ukł środka masy 
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Położenie masy ciała rozciągłego 
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Tw o ruchu środka masy- śr masy ukł pktów mat porusz się tak, jak pkt mat o masie m = całkowitej masie ukł, na który działa siła Fz = wypadk sił zew.
Ruch drgający - ruch ciała zachody wokół stałego położ równowagi. Rozróżnia się ruch drgaj okres i nieokres
Ruch okres- x(t)=x(t+T); x=A cos(ωt+φ)

V punktu drgającego: V= - A ω sin(ωt+φ)

Przyspieszenie: a= - A ω2 cos(ωt+φ)

En ruchu harmonicznego- 
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Dodawanie drgań harmonicznych równoległych o tej samej częstot- 
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Dodawanie drgań harmonicznych równoległych o różnych często- 
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Tw Fouriera – dowolne drganie okres x(t) o okresie T jest superpozycją drgań hormon i można je wyrazić szeregiem postaci 
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Dod drgań harm prostopadłych- 
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Drgania tłumione- jeżeli drgania ciała odsuw się w ośr mat (gaz, ciecz) to wskutek występow siły oporu ośr (siły tłumiącej) drgania będą zanikać. 
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Krzywe Lissayou
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 drg kołowe

Równ różniczkowe drg tłum 
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Drgania wzmusyone-jeśli chcemy, aby opory ośr nie tłum drg to na pkt drgający należy podziałać odpowiednią siłą(wymuszającą) 
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Równ różniczkowe drg wymusz 
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Fale mechaniczne- fale rozchodz się w ośr sprężystych. Pows w wyn wychylenia jakiegoś frag ośr spręż z jego normaln położ, co w następstwie powod powstaw drg wokół tego położ
Fale podłużne-kierunek drg cząst jest równoleg do kier rozch się fal

Fale poprzeczne- kier drg cząst jest prostop do kier rozch się fal

Rodzaje zaburzeń

1.impuls falowy-powst wówczas gdy żr fali jest jednorodne zaburz w ośr

2.fala harmoniczna-powst w wyn drgania harm źródła, wszyst pkt ośr wyk drg harm z różnymi fazami
Prędko fazowa fal sprężystych
V rozchodzenia si fali podłużnej w ciele stałym 
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Fala poprz w ciele stałym 
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Fala podłużna w cieczy 
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Fala podłużna w gazie 
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Równanie fali – rozchodz się płaskiej fali harm polega na przenosz się w pewnym kier drg harm; Równ wychyl pkt ośrodka 
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Równ fali płaskiej 
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Ogólne równanie fali 
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Fala stojca- fala wytworz w ciele o skończ rozmiarach odbija się od granicy tego ciała. Fala odbita porusza się w kier przeciw niż fala padaj i superpoz tych fal daje fale stojącą 
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Zjawisko Dopplera- gdy obserwat porusza się w kier spocz żr dźw słyszy dźwięk o większej często niż wtedy gdy znajd się w spocz, gdy zaś oddala się od dźw słyszy dźw o niższej często. Podobnie jest gdy obserwat znajd się w spocz, a żr dźw jest w ruchu
Częstot słysz przez obserwat 
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Częstot odbier przez oberw 
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Zasada względności- we wszystkich ukł inercjalnych prwaw fiz są jednakowe 
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Transformacje Galileusza 

x`=x-Ut; y`=y; z`=z; t`=t

Transformacje Lorentza


[image: image103.wmf]2
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Doświadczenie Michelsona-Morleya- dokonali oni pomiar V świtała. Przeprowadz Doś poleg na porówn rozchodz się V dwóch wiązek światła w próżni, z których jedna porusz się w kier E-W, a druga w kier N-S. Biorąc pod uwagę ruch obrot ziemi wokół jej osi należało oczekiwać, że V tych wiązek będą różne, bo jedna z nich powinna się dodawać do V z jaką porusza się żr światła. Dośw wykazało, że w próżni światło porusza się ze stałą V i nie zależy od ruchu żr światła lub obserwatora
Skrócenie Lorentza- 
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Dodawanie V relatywistycznych 
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Geometria czasoprzestrzeni- czasoprz Einsteina charakt się 4 współrz (x,y,z,t)
Interwał- odległość między dwoma miejscami zdarzenia. 

Interwał przestrzenny 
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Kwadrat przedziału czasoprzestrzennego s2=(C*∆t)2-r2
Masa relatyw- jest wprowadz by postać zależności pędu od masy i prędkości była taka sama jak w mechanice klasycznej 
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Równoważność masy i en- aby utrzymać słuszność zas zach en w mechanice relatywistycznej, między masą i en musi zachodzić związek E=mC2
En kinetyczna 
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÷

÷

÷

÷

ø

ö

ç

ç

ç

ç

ç

è

æ

-

-

=

1

1

1

2

2

2

0

C

V

C

m

E

k


Gaz doskonały-gaz fikcyjny, który w pełni spełniłby równanie Clapeyrona pV=nRT
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