
Pamiętaj, że moment siły jest zawsze wyznaczony względem
(lub wokół) pewnego punktu, który trzeba podać, aby znajomość
momentu siły była w jakikolwiek sposób przydatna. Dla innego
punktu odniesienia moment siły może mieć inną wartość i inny
kierunek. W przykładzie 12.3 obliczyliśmy momenty siły zwią-

zane z trzema siłami względem początku układu współrzędnych.
Możesz się łatwo przekonać, że jeśli dla tych samych trzech sił
obliczylibyśmy momenty sił względem punktu A (czyli punktu,
w którym znajduje się cząstka), to dla wszystkich trzech sił otrzy-
malibyśmy moment siły równy zeru, gdyż dla każdej z nich r = 0.

12.6. Moment pędu

Przekonaliśmy się już — co warto teraz przypomnieć — że pojęcie pędu Ep oraz
zasada zachowania pędu są bardzo skutecznymi narzędziami do badania ruchu
ciał. Umożliwiły nam one na przykład przewidywanie wyniku zderzenia dwóch
samochodów, bez wchodzenia w szczegóły samego zderzenia. Wprowadzimy te-
raz wielkość, która jest odpowiednikiem pędu dla ruchu obrotowego, a w końco-
wej części rozdziału zajmiemy się zasadą zachowania, która jest odpowiednikiem
zasady zachowania pędu dla ruchu obrotowego.

Na rysunku 12.11 przedstawiono cząstkę o masie m i pędzie Ep (= mEv),
znajdującą się w danej chwili w punkcie A na płaszczyźnie xy. Moment pędu È
tej cząstki względem początku układu współrzędnych jest wielkością wektorową,
zdefiniowaną jako:

Rys. 12.11. Definicja momentu pędu. Cząstka znajdująca się w danej chwili w punkcie A ma
pęd Ep (= mEv), przy czym wektor Ep leży w płaszczyźnie xy. Cząstka ta ma moment pędu È
(= Er×Ep) względem początku układu współrzędnychO. Zgodnie z regułą prawej dłoni wektor
momentu pędu ma dodatni kierunek osi z. a) Długość wektora È wynosi ` = rp⊥ = rmv⊥.
b) Długość wektora È można również wyrazić jako ` = r⊥p = r⊥mv


