
Rys. 12.9. Definicja momentu siły.
a) Siła EF , leżąca w płaszczyźnie xy,
działa na cząstkę, znajdującą się w punk-
cie A. b) Z siłą tą związany jest moment
siły względem początku układu współ-
rzędnych O, równy EM = Er× EF . Zgodnie
z regułą prawej dłoni dla iloczynu wek-
torowego, wektor momentu siły ma kie-
runek dodatni osi z. Długość tego wek-
tora można wyrazić jako rF⊥ (b) lub
jako r⊥F (c)

Aby wyznaczyć zawarty w tym równaniu iloczyn wektorowy, korzystamy
z reguł, podanych w paragrafie 3.7. W celu wyznaczenia kierunku wektora EM
przesuwamy wektor EF (bez zmiany jego kierunku), tak aby jego początek znalazł
się w początku układu współrzędnych, a zatem aby obydwa wektory, których ilo-
czyn wektorowy mamy obliczyć miały wspólny początek (rys. 12.9b). Możemy
wtedy skorzystać z reguły prawej dłoni dla iloczynu wektorowego (porównaj ry-
sunek 3.20a), czyli ułożyć palce prawej dłoni wzdłuż łuku łączącego Er (pierwszy
wektor iloczynu) z EF (drugim wektorem tego iloczynu). Odgięty kciuk wskaże
wtedy kierunek wektora EM . W przypadku przedstawionym na rysunku 12.9b
wektor EM ma kierunek dodatni osi z.

Do wyznaczenia długości wektora EM możemy zastosować ogólny związek
(3.27) (c = ab sin φ), co w naszym przypadku daje:

M = rF sin φ, (12.15)

przy czym φ jest kątem, utworzonym przez wektory Er i EF , gdy ustawimy je tak,
że mają wspólny początek. Jak widać z rysunku 12.9b, równanie (12.15) można
też zapisać w postaci:

M = rF⊥, (12.16)

gdzie F⊥ (= F sin φ) jest składową wektora EF w kierunku prostopadłym do
kierunku wektora Er . Natomiast, jak widać z rysunku 12.9c, równanie (12.15)
można zapisać jeszcze inaczej:

M = r⊥F, (12.17)

przy czym r⊥ (= r sin φ) jest ramieniem siły EF , czyli odległością punktu O od
prostej, wzdłuż której działa siła EF .
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