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𝑊𝐹(𝑡0, 𝑡1) = 𝐹 .∆𝑟(𝑡0, 𝑡1). cos𝜃𝐹 

 

𝐹 =  
𝑚 . 𝑎 −𝑚 .𝑔 .  cos (90° + 𝛼) + 𝑓𝑑 . cos(180° − 𝛼)

𝑓𝑑 . sin𝜃𝐹 + cos𝜃𝐹
  

(Enkel geldig bij translatie omdat 𝐹𝑅 = 𝑚 . 𝑎) 

 

Arbeidsvergelijking v/e massapunt:  𝑊𝐹𝑅  (𝑡0, 𝑡1) =  𝐹𝑅(𝑡) .∆𝑟(𝑡0, 𝑡1) . cos𝜃 

 

Lichaam dat transleert: 𝑊𝐹𝑅(𝑡0, 𝑡1) =  ∆𝐸𝑘(𝑡0, 𝑡1) =  𝑚 .  𝑣²(𝑡1)
2

−  𝑚 .  𝑣²(𝑡0)
2

 

 

Lichaam dat roteert: 𝑊𝐹𝑅(𝑡0, 𝑡1) =  ∆𝐸𝑘(𝑡0, 𝑡1) =  𝐼𝑧 .  𝜔²(𝑡1)
2

−  𝐼𝑧 .  𝜔²(𝑡0)
2

 

 

Rollend lichaam: 𝑊𝐹𝑅(𝑡0, 𝑡1) =  ∆𝐸𝑘(𝑡0, 𝑡1) =  𝑚 .  𝑣𝑎2(𝑡1)
2

+ 𝐼𝑧 .  𝜔²(𝑡1)
2

−  𝑚 . 𝑣𝑎2(𝑡0)
2

−  𝐼𝑧 .  𝜔²(𝑡0)
2

 

 

Zuiver rollen & volle cilinder: 𝐸𝑘(𝑡) = 3
4

 .𝑚 . 𝑣²(𝑡) 

 

Potentiële energie: ∆𝐸𝑝(𝑡0, 𝑡1) = 𝑚 .𝑔 .∆𝑠𝑦(𝑡0, 𝑡1) =  − 𝑊𝐹𝑧(𝑡0, 𝑡1) 

 

∆𝑟(𝑡0, 𝑡1) =  ∆𝜃(𝑡0, 𝑡1) . 𝑟 

𝑊𝐹𝑅(𝑡0, 𝑡1) =  𝑀𝑅 .∆𝜃(𝑡0, 𝑡1) =  𝐼𝑧 .𝛼 .  ∆𝜃(𝑡0, 𝑡1)  

𝑣 = 𝜔 . 𝑟 
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