
Sina Mozayyan siname@kth.se senast uppdaterat: VT19 

Sammanfattning  - Mekanik I 
Statik 

�̅�0 = �̅�𝑜𝑎 × �̅� Kraftmoment 

�̅�𝑎 = 𝑀𝑏 + �̅�𝑎𝑏 × �̅� Moment map en axel 

𝑀𝜆 = �̅�𝑝 × �̅�𝜆  Sambandsformel  

�̅� ∙  �̅�𝑎 = 0; (�̅� ≠ 0̅) Enkraftresultant 

�̅�𝑔 =
∑ 𝑚𝑘�̅�𝑘

𝑛
𝑘=1

𝑚
 Masscentrum 

𝐴 = 2𝜋 𝑦𝑔 𝑙; 𝑉 = 2𝜋 𝑦𝑔 𝐴 Pappus regel 

{
�̅� = 0̅

�̅�𝑎 = 0̅
  Kraftekv. 

𝑦𝑔 =
𝑟 sin (𝛼)

𝛼
   Cirkelbåge 

𝑦𝑔 =
2

3

𝑟 sin (𝛼)

𝛼
 Cirkelsektor 

𝑦𝑔 =
ℎ

3
  Triangel skiva 

𝑦𝑔 =
3𝑟

8
  Halvklot 

𝑦𝑔 =
ℎ

4
  Kon 

𝐹 = 𝜇 𝑁 Friktionsvilkor glidning 

Massa M, Längd L, Tid T 

Dynamik 

�̅� = �̇��̅�𝑥 + �̇��̅�𝑦 + �̇� �̅�𝑧 Kartetiska kord. 

�̅� = �̈��̅�𝑥 + �̈��̅�𝑦 + �̈� �̅�𝑧 Kartetiska kord. 

�̅� = �̇� �̅�𝑡  Naturliga kord. 

�̅� = �̇� �̅�𝑡 +
𝑣2

𝜌
�̅�𝑛 Naturliga kord. 

𝜌 =
|𝑠′3|

|�̅�′×�̅�′′|
=

(1+𝑦′2)
3/2

|𝑦′′|
 Krökningsradie 

�̅� = �̇��̅�𝑟 + 𝑟�̇��̅�𝜃 + �̇��̅�𝑧 Cylinder kord.  

�̅� = (�̈� − 𝑟�̇�2)�̅�𝑟 + (𝑟�̈� + 2�̇��̇�)�̅�𝜃 + �̈� �̅�𝑧  

�̅� = 𝑚�̅�  Rörelsemängd 

�̇̅� = �̅�  Rör.mängdslagen 

𝑈1−2 = ∫ �̅� ∙ 𝑑�̅�
�̅�2

�̅�1
 Arbetet 

𝑃 = �̅� ∙ �̅�  Effekt 

𝑃 = ∫ 𝑃 𝑑𝑡
𝑡2

𝑡1
  Lagen om effekt 

𝑇 =
1

2
𝑚𝑣2  Kinetisk energi 

𝑈1−2 = 𝑇2 − 𝑇1  Lagen om kin. Ene. 

𝑉(�̅�) = − ∫ �̅� ∙ 𝑑�̅�
�̅�

�̅�1
  Potentiell energi 

𝑉 = 𝑚𝑔𝑧 + 𝐶 Pot. tyngdkraft 

𝑉(𝑟) = −𝐺
𝑚𝑀

𝑟
  Pot. Grav.kraft  

𝑉 =
1

2
𝑘(Δ𝑙)2  Pot. fjäderkraft  

𝑈1−2 = 𝑉1 − 𝑉2 Arbete kons.kraf 

𝑇 + 𝑉 = 𝐸  Mek. energi lagen 

�̅�𝑜 = �̅� × 𝑚�̅� Rörelsemängdlag 

�̇̅� = �̅�0  Momentekv. 

Δ𝑝 = ∫ �̅�𝑑𝑡
𝑡2

𝑡1
 Kraftimpulslag. 

Δ�̅�0 = ∫ �̅�𝑜𝑑𝑡
𝑡2

𝑡1
 Momentimpulslag. 

𝑒 =
𝑣2𝑥

′ −𝑣1𝑥
′

𝑣1𝑥−𝑣2𝑥
  Studstal 

Δ𝑝 = �̅�′ − �̅� = 0̅ Bevarande av �̅� 

�̇� =
1

2
𝑟2𝜃 = 𝑘𝑜𝑛𝑠𝑡 Sektorhastghet 

𝑎𝑟 = −ℎ2𝑢2 (
𝑑2𝑢

𝑑𝜃2 + 𝑢) Binets formel 

𝑟 =
(1−𝑒2)𝑎

1+𝑒 𝑐𝑜𝑠(𝜃)
 Radie i eliptiskbana 

𝜏 = 2𝜋
𝑎

3
2

√𝐺𝑀
= 2𝜋

𝑎
3
2

𝑅√𝑔
 Kepllers III lag 

𝑣 = 𝑅√2𝑔 (
1

𝑟
−

1

2𝑎
) Hastighet i en elips
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𝜔𝑛
2 =

𝑘

𝑚
 2𝜁𝜔𝑛 =

𝑐

𝑚
   

�̈� + 𝜔𝑛
2𝑥 = 0   Fri odämpad svängning 

𝑥(𝑡) = 𝐴𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑛𝑡) + 𝐵𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑛𝑡) = 𝐶 sin(𝜔𝑛𝑡 + 𝛼)  

𝜏𝑛 =
2𝜋

𝜔𝑛
 𝐶 = √𝐴2 + 𝐵2 tan(𝛼) =

𝐴

𝐵
 

�̈� + 2𝜁𝜔𝑛�̇� + 𝜔𝑛
2𝑥 = 0  Fri dämpad svängning 

 𝜆1,2 = −𝜁𝜔𝑛 ± 𝜔𝑛√𝜁2 − 1  

𝜁 > 1 Stark dämpning 𝑥(𝑡) = 𝑒(−𝜁−√𝜁2−1 )𝜔𝑛𝑡 [𝐴1 + 𝐴2𝑒2√𝜁2−1 𝜔𝑛𝑡 ] 

𝜁 = 1 Kritisk dämpning 𝑥(𝑡) = (𝐴 + 𝐵 𝑡)𝑒−𝜔𝑛𝑡 

𝜁 < 1 Svag dämpning  𝑥(𝑡) = 𝑒−𝜁𝜔𝑛𝑡(𝐴𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑑𝑡) + 𝐵𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑑𝑡)) 

𝜏𝑑 =
2𝜋

𝜔𝑑
 𝛿 = ln (

𝑥1

𝑥2
) 𝜁 =

𝛿

√4𝜋2+𝛿2
 𝜔𝑑 = 𝜔𝑛√1 − 𝜁2 

�̈� + 𝜔𝑛
2𝑥 = 𝐹0sin (𝜔 𝑡)  Påtvingad odämpad svävning 

 𝑥𝑝(𝑡) =
𝐹0/𝑘

1−(
𝜔

𝜔𝑛
)

2 sin (𝜔𝑡)  

𝑀 =
1

1−(
𝜔

𝜔𝑛
)

2 Förstornings faktor 

�̈� + 2𝜁𝜔𝑛�̇� + 𝜔𝑛
2𝑥 = 𝐹0sin (𝜔 𝑡) Påtvingad dämpad svävning 
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