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άρα σωστό το 

Από την πηγή  το κύμα φτάνει στο σημείο  σε χρόνο 

Από την πηγή  το κύμα φτάνει στο σημείο  σε χρόνο 

Τα κύματα από τις δύο πηγές φτάνουν στο σημείο  με χρονική διαφορά 
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Η τάση του νήματος διέρχεται από τον άξονα περιστροφής
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άρα σωστό το 

άρα σωστό το 

Αρχή του συστήματος αναφοράς το σημείο  και θετική φορά προς το κέντρο του κύκλου .

Για μετατόπιση  η ακτίνα του κύκλου είναι 

Για την νέα θέση 
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Εξίσωση Bernoulli για μια ρευματική γραμμή 

Εξίσωση συνέχειας 

Οριζόντια βολή 

Άρα η εξίσωση Bernoulli γράφεται
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Εξίσωση συνέχειας 

Εξίσωση Bernoulli για μια ρευματική γραμμή 
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Ισχύει ότι 

Η επιλογή  απορρίπτεται διότι 

Η επιλογή  απορρίπτεται διότι 
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Εξίσωση Bernoulli για μια ρευματική γραμμή 
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Στη θέση Θ.Φ.Μ.  άρα αυτή είναι και Θ.Ι.

Για να εκτελεί ένα σώμα ΑΑΤ πρέπει να ισχύει
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Επίπεδο μηδενικής δυναμικής ενέργειας βαρύτητας το άκρο της ράβδου την στιγμή που γίνεται κατακόρυφη.

Εύρεση του κέντρου μάζας του συστήματος των δύο σωμάτων (ράβδος, δίσκος)

Έστω ότι το κέντρο μάζας  του συστήματος απέχει απόσταση  από το μέσον  της ράβδου. Είναι προφανές ότι αν το

σύστημα στηριχθεί στο κέντρο μάζας  θα ισορροπήσει. Άρα
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Επίπεδο μηδενικής δυναμικής ενέργειας βαρύτητας το κέντρο μάζας  του συστήματος (ράβδου, δίσκου) την στιγμή που η

ράβδος γίνεται κατακόρυφη.
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κύλινδρος:

κύλινδρος:

Ο κύλινδρος εκτελεί σύνθετη κίνηση, μεταφορική  και στροφική 

KXO για τον κύλινδρο

Η στροφή της τροχαλίας κατά  έχει σαν αποτέλεσμα να ξετυλίγεται νήμα μήκους .

Για το σύστημα των σωμάτων κύλινδρος - τροχαλία.

όπου 

και μετά τις πράξεις 
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νήμα(2) αβαρές, μη εκτατό 
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και μετά τις πράξεις 

Μπορείτε να εκτυπώσετε τις λύσεις σε μορφή pdf από εδώ και τα θέματα από εδώ
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