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Geometria mas
Okazuje się, że sposób rozmieszczenia masy względem przyjętego układu
odniesienia jest ważnym problemem w dynamice. Informacje o sposobie
rozmieszczenia masy w układzie odniesienia, wynikają z podania
poniższych wielkości.

a) Masowe momenty statyczne.

Rys. 2.9
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(2.33)

(2.33) to wielkości skalarne zwane
masowymi momentami statycznymi.
Mogą być (+) (-), lub zero.

Podają pewną informację dotyczącą rozmieszczenia mas względem
odpowiednich płaszczyzn.



b) Masowe momenty bezwładności. 

Rys. 2.10
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(2.34) to wielkości skalarne zwane
masowymi momentami bezwładności,
określonymi względem odpowiednich
osi układu odniesienia.

Wielkości te przyjmują zawsze wartości dodatnie. W pewien sposób podają
informację o rozmieszczeniu masy w układzie odniesienia.



Można również określić masowy moment bezwładności względem bieguna. 
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Często wprowadza się pojęcie tzw. promieni bezwładności:
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(2.36) to tzw. promienie (ramiona) bezwładności.
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Określimy masowy moment bezwładności jednorodnego cienkiego pręta względem 
osi symetrii z. Masa pręta wynosi m a jego długość l. Wymiary poprzeczne pręta są 

bardzo małe w stosunku do jego długości tak, że możemy je pominąć.

Wycinamy myślowo w odległości x 
od osi z element o długości dx, co 
pokazano na rysunku (2.11). Masa 
elementu o długości dx wynosi 
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Wówczas masowy moment bezwładności pręta  wynosi



Poniżej podano jak określamy masowe momenty bezwładności najczęściej
stosowanych układów.
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i masie m.

Jednorodny pręt 
o masie m i długości l.

Jednorodna kula 
o masie m.



Jednorodny walec kołowy 
o masie m.

Jednorodny stożek 
o masie m.
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Dziękuję  


