
ΣΤΕΡΕΟ ΣΩΜΑ 

.ενδιαφέρει μας  που πρόβλημαστο

 ςαμετάβλητε ν παραμένουαποστάσεις  τουςμεταξύοι  οποίων των

 σωμάτων σύστημα ένα σώμα στερεό (συνήθως) Αποκαλούμε

 κινείται.είτε σταθερός,είναι  είτε  πουάξονα από  γύρωές περιστροφσε

  πλείστονεπί το ωςι αναφέροντα σωμάτων στερεών Προβλήματα
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ΣΤΕΡΕΟ ΣΩΜΑ 
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ΣΤΡΟΦΟΡΜΗ – ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΕΝΕΡΓΕΙΑ 
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ΘΕΩΡΗΜΑ ΠΑΡΑΛΛΗΛΩΝ ΑΞΟΝΩΝ 
.  τοως αδράνειας ροπή ηείναι   όπου, 22 CrmIIMrI
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.  τοως αδράνειας ροπή ηείναι   όπου, 22 CrmIIMrI
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ταχύτητα του κέντρου μάζας.
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ΣΤΡΟΦΟΡΜΗ – ΚΙΝΗΤΙΚΗ ΕΝΕΡΓΕΙΑ 
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ΘΕΩΡΗΜΑ ΚΑΘΕΤΩΝ ΑΞΟΝΩΝ 

έχουμε  άξονα  τον προςως

  πλάκας επίπεδης αδράνειας ροπή  τηνΓια
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άθροισμα ωςορίζεται  αδράνειας ροπή η μαζών διακριτών σύστημα ένα Για
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