                                        توازن جسم صلب خاضع لثلاث قوى غير متوازية                              ثانوية ابن الخطيب 
  الجدع المشترك                                                                                                                                                                                 ذ  الغزيزال
تقديم :
1. نعتبر قطعة ورق مقوى  ذات كتلة مهملة في توازن تحت تأثير ثلاث قوى  مسلطة بواسطة ثلاث كتل معلمة 

· تعريفات:
	قوى مستوائية: قوى تنتمي لنفس المستوى

قوى متلاقية: قوى اتجاهاتها تمر من نفس النقطة.



I) العدة التجريبية:
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بكرةP1 
بكرة P2

قطعة ورق مقوى 

كتل معلمة 

سبورة لدراسة التوازن

         A3
A1 

A2  
ملحوظة : يمكن استعمال بدل الكتل المعلمة ثلاث  دينامومترات  
معطيات:        g=10N/kg      ونأخذ  : m1=70g, m2=120g,  m3=100g

الخيوط3 و2 و1 تطبق على التوالي : 
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 وشدتها على التوالي وزن الكتل m3  و m2   و  m1
II) دراسة التوازن

1. املا الجدول التالي :
	الشدة
	نقطة التأثير
	الاتجاه
	المنحى
	القوة

	F1 =m1.g

	A   1
	  المستقيم الذي يجسده الخيط f1
	من الجسم نحو البكرةP1
	F1

	F2 =m2.g

	A   2
	المستقيم الذي يجسده  الخيط  f 2
	من الأعلى نحو الأسفل
	F2

	F3 =m3.g

	A   3
	المستقيم الذي يجسده الخيط  f 3     
	من الجسم نحو البكرةP2 
	F3


2. مثل على الشكل القوى المطبقة عل قطعة الورق المقوى  بسلم :   
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3. تحقق من أن القوى  الثلاث متلاقية  بتمثيلها على الشكل السابق( خلال العمل التجريبي داخل القسم تحقق
من خلال نظرة جانبية للسبورة أن الخيوط توجد في نفس المستوى.)
4. إنشاء الخط المضلعي (حالة ثلاث قوى ) : هو إنشاء هندسي لمثلث أضلاعه الثلاث هي متجهات القوى الثلاث عن طريق الإزاحة باستعمال السلم السابق .
الطريقة: 
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    نستنتج من المثلث القائم الزاوية في هذه الحالة العلاقات المثلثية التالية:
الخط المضلعي مغلق (قياس الأضلاع تكون مثلثا بحيث كل أصل متجهة تصل طرف المتجهة الأخرى)
يعني  أن مجموع متجهات القوى منعدم.       
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III)  شرطا التوازن :

1) 
	عندما يكون جسم صلب في توازن تحت تأثير ثلاث قوى غير متوازية فإن :
·  الشرط الأول :مجموع متجهات القوى المطبقة منعدم ( الخط المضلعي للقوى مغلق ) 

                        وهو شرط لازم لسكون مركز القصور
· الشرط الثاني : خطوط تأثير القوى مستوائية ومتلاقية 
وهو شرط لازم لغياب الدوران في حالة تحقق الشرط الأول




  2) تطبيق : توازن جسم على سطح مائل:
1.2 ) حالة الاحتكاكات المهملة:


                                                                                                     
[image: image9.wmf]R

r


                                                                       
[image: image10.wmf]T

r


                                                                                                 
[image: image11.wmf]P

r


الطريقة التحليلية:     نلحق بالشكل السابق معلما للفضاء 
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زاوية الميل التي يكونها المستوى المائل مع المستوى الأفقي.
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· الإسقاط على المحور (O,X)  للعلاقة   :



[image: image18.wmf]O

r

=


[image: image19.wmf]R

r

+ 
[image: image20.wmf]T

r

+
[image: image21.wmf]P

r

    

    أي: 

Tx +Px+Rx = 0                                                          
        إذن :  
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· الإسقاط   على المحور (O,Y )

        Ty +Py+Ry = 0                                                          
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          نستنتج
	
[image: image25.wmf]a

cos

P

R

=




2.2) حالة الاحتكاكات غير المهملة :
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المركبة المنظمية
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المركبة المماسة     

    نعرف معامل الاحتكاك     K        بحيث :       
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نسمي زاوية الاحتكاك  الساكن  
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وتميز طبيعة المواد المكونة للأجسام المتماسة وطبيعة مساحة التماس ولا تتعلق بمساحة التماس 
ملحوظة: إذا كانت الراوية
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أصغر من 
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 فإن الجسم ينزلق نحو الأسفل .
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  بينما 
[image: image42.wmf]
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