Mechanika klasyczna
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Precesja

Najwazniejszy rodzaj ruchu bryty. Pojawia sie nie tylko dla bryty swobodnej. Ruchy
nie bedace precesjg sg czesto stosunkowo niewielkim jej zaburzeniem.
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W= ak + bk
Dla bryty swobodnej udowodnilismy powyzszy wzor wraz z petng interpretacja

wspotczynnikdw a i b, ich zaleznoscig od warunkdw poczatkowych i momentow
bezwtadnosci. W innych kontekstach sens parametrow a i b bedzie odmienny.

Q) rzoodzi someq siedpiel

bk’ = (ak +DR') x bk’ =

= ak X bk’ = ak x (bk’ + ak) =
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Oznacza to iz | @I jest staty, a zatem i kat pomiedzy  ; k ’ jest tez staty.
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Warte podkreslenia jest to iz jest niemozliwe by bryta krecita sie wokot swej osi, ktora
to os wykonuje precesje. Jak widzimy niezbedny jest kawatek ak , 0znaczajacy, ze

predkosc katowa nie ma kierunku osi bgka.

Zachodzi tez: ’ = 7.7 1
—k =wxk =ak Xk

Warto nazwad ak = E)P predkoscig katowa precesji

Z punktu widzenia uktadu bryty celowe jest inne przedstawienie ruchu wektora predkosci
katowej i ruchu wektorak  _,
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Natadowana bryta w polu magnetycznym.
Zatozenia: 1)bak kulisty, 2)rozktad masy proporcjonalny do rozktadu tadunku
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Dla takiej postaci momentu sity i dla J = 1@ nie ma potrzeby uzywac rownan
Eulera! Co wiecej, zadna os bryty nie jest a priori wyrézniona, mogg to zrobié co
najwyzej warunki poczgtkowe, ale tych na razie nie przesgdzamy:
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Czestos¢ Larmora jest rowna potowie czestosci cyklotronowe;.



Tak byto dla precesji! Zapewne tu tez jest precesja. Ale co z osig k 7 2

do-,) do-a) —OX(O—®,) = d—w+a)><a) = (!
dr dr dr

—

— _b,
Wektor W — (UL jest staty w uktadzie bryty! Celowym jest wybrac os k wiasnie w
tym kierunku!

D=0, +yk’

Wartoé¢ ¥ ikat ¥), miedzy trzecimi osiami ustala sie w chwili poczatkowej przez
wybdr wartosci i kagta predkosci poczagtkowej wzgledem indukcji magnetycznej.









