
II ͳتحلیل Έانی΋م های تمرین

١٣٩١ فروردین ٢٨ تحویل: تاریخ

١٣٩١ فروردین ٢٠

هستند مرتبط ی΋دیΎر به زیر رابطه با Xi و xi مختصات با O′ و O مختصات دستگاه دو .١

Xi = ai + xi (١)

لختیش گشتاور و چرخد ͳم گذرد ͳم O مبدا از که محوری حول ͳجسم هستند. ͳثابت بردار های مولفه ai که
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لختیش گشتاور و چرخانیم ͳم گذرد ͳمO′ مبدا از که دیΎر محوری حول را جسم همان است.
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مربوطند. هم به زیر رابطه با ها ͳلخت گشتاور دهید نشان است.
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بΎیرید. نظر در را مربوطند هم به زیر رابطه با هایشان مولفه و دارند ی΋سان مبدا که مختصات دستگاه دو .٢

x′ = Ax (۵)
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است: پیوسته ͳدوران حاصل و است متعامد و 3× 3 ͳماتریس A و

ATA = 1, detA = 1. (٧)

شوند. ͳم تبدیل زیر های رابطه با خود ͳماتریس نمایش در ~L و ~p و ~v بردارهای دهید نشان الف)

v′ = Av, p′ = Ap, L′ = AL (٨)

شود. ͳم تبدیل تانسوری صورت به خودش ͳماتریس ش΋ل در Ijk ͳلخت گشتاور دهید نشان ب) هستند. تانسور نتیجه در که

I ′ = AIA−1 (٩)

داریم شود تبدیل بالا ش΋ل به که ͳمختصات دستگاه هر در دهید نشان ج)

det I ′ = det I, trI ′ = trI (١٠)

١



ش΋ل به که است تانسور رد tr که

trI =
∑
k

Ikk (١١)

معادله های ریشه و کنیم ͳم قطری را ͳلخت گشتاور ماتریس ͳاصل های محور یافتن برای د) شود. ͳم تعریف

det(I − λ1) = 0 (١٢)

رابطه در ͳاصل محورهای چرخش بردارهای یابیم. ͳم را

Iω = λω (١٣)

باشند. λ3 و λ2 و λ1 ͳدترمینان معادله ریشه سه با متناظر n3 و n2 و n1 ͳاصل محورهای چرخش ی΋ه بردار سه اگر کنند. ͳم صدق
نتیجه در I = IT چون دهید نشان

nT
i nj = δij , ωi = |ω|ni (١۴)

ماتریس بسازیم زیر ش΋ل به را A مختصات تبدیل ماتریس اگر دهید نشان ه) عمودند. هم بر ͳاصل محورهای بردار سه نتیجه در
کند. ͳم قطری را I ′ ͳلخت گشتاور
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می΋ند. صدق (٧) معادله در A این دهید نشان ی)

٢


