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9.1 Ruch w polu magnetycznym

Rozwiaza¢ w trzech wymiarach rownania ruchu natadowanej czastki w statym polu
magnetycznym pod wptywem sity Lorentza:

mr = qr X B. (1)

Narysowa¢ przyktadowe tory w 3D.

9.2 Kontrola populacji

W lesie zyje w rownowadze dy = 100000 dzikéow i wy = 100 wilkow. W celu
walki z ASF rzad postanawia zredukowaé¢ populacje dzikow o 90%. Zakladajac,
ze zalezno$¢ czasowa populacji dzikow d(t) i wilkéw w(t) opisuje rownanie Lotki-

Volterry . ( )
d=d(1—-%
{w =w % —01) 2)

znalez¢é maksymalne i minimalne wartosci d(t) oraz w(t) po wytraceniu systemu
z rOwnowagi.

9.3 Oscylator wymuszony

Pojazd poruszajacy sie z predkoscig v najezdza na sinusoidalny prog zwalniajacy
o dlugosci L i wysokosci H opisany funkcja zg(vt). Wyznaczyé drgania pionowe
z(t) po przejechaniu progu, zaktadajac ze amortyzacje opisuje ttumiony oscylator
harmoniczny:
mz+ kZ+ k(z — 29 — ) = —myg, (3)

gdzie m - masa pojazdu, k - wspoétczynnik ttumienia, k - stala sprezyny, [ -
dhugos¢ spoczynkowa sprezyny, g - natezenie pola grawitacyjnego.

Przyktad funkcji zg

0 dla z <0,
zo(z) = H(1 — cos %) dla 0<z <L,
0 dla x> L.

9.4 Zginanie preta

Wyznacz ksztatt ktory przyjmie cienki pret dtugosci L o przekroju kotowym za-
mocowany z obu stron i poddany dziataniu sity F'. W tym celu rozwiaz rownanie

andrzej.odrzywolek@uj.edu.pl


http://pl.wikipedia.org/wiki/Si%C5%82a_Lorentza

16 stycznia 2024 Narzedzia Obliczeniowe Fizyki (NOF')

preta: ,
d=0(1) _ R (4)
dl? EI

gdzie funkcja 0(1) wyznacza kat odksztalcenia preta zgietego w pewnej plaszczyznie
jako funkcje odlegtosci od jego konca, a E (modul Younga) I (mom. bezwtadnosci
przekroju na zginanie) to pewne state. Zaktadamy, ze pret jest zamocowany tak,
aby konice preta byty skierowane pod katami 6(0) = a1 (L) = S.

Wyznacz ksztalt preta, opisany w postaci parametrycznej funkcjami x(1), y(1)
z rOwnan:

= sinf(l), dg;(ll) = cos (1)

dz(1)
dl
gdzie (1) zostalo wyliczone wczesniej.
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