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 (  Introduction) المقدمة 4-1

كحركة الأجرام السماوية ترجع أهمية دراسة الحركة الدورانية للأجسام نظرا لوجود مثل هذه الحركة في الطبيعة 

  با ، وكذلك حركة الإلكترونات حول الأنوية في الذرات .ب والنجوم ( في مسارات دائرية تقريك) الكوا

( الحركة الدورانية ، ومن ثممس سممندرا معمماد ت هممذه الحركممة  Variablesف على متغي رات ) في البداية سنتعر  

ثابممك كممما كمما  Angular Acceleration ) ( ثابتة وبتعجيممل زاو) )   Angular Velocityبسرعة زاوية ) 

 طية . الحركة الخطية ، ومن ثس ندرا العلاقة بين متغي رات الحركة الدورانية والخالحال في دراسة 

   

 (  Variables of Rotational Motion) رات الحركة الدورانية متغي   4-2

وهي الإزاحممة ، السممرعة والتعجيممل ، وبالمثممل ف نمم  عند دراسة الحركة الخطية تطرقنا إلى متغيرات هذه الحركة 

(  Angular Displacementركة الدورانية ف ننا سوف نستخدم المفاهيس وهي الإزاحة الزاوية ) عند وصف الح

 ( .  ( Angular Acceleration( والتعجيل الزاو) Angular Velocityو السرعة الزاوية ) 

 

 (  Angular Displacementالإزاحة الزاوية ) 4-2-1

ك جسس حول محور ثابك مممن  o) النقطممةإذا تحر 


( إلممى النقطممة )


مى بالإزاحممة اصممل بيناممما يسمم ( فالمتجمم  الو

رمز لاا ) ( وي   Displacement ) Angularالزاوية 


  (وهي كمية متجاة ، ومقدارها تساو ) : 

 

)41)...(( −−= radRadiano


 

 

 ( ، حيث أ  :  radنصف قطرية ( وتختصر )  - Radian –) الراديا   إ  وحدة الإزاحة الزاوية تسمى

 

)42...(180).( −= rad 

 وعلي  ف   : 

571 rad 

 

 (  Angular Velocityالسرعة الزاوية ) 4-2-2

ف السرعة الزاوية )عر  ت  


( عندما يدور الجسس ويقطع إزاحممة زاويممة )


( مممن )


( إلممى )


( خمملال فتممرة 

قمماا السممرعة ر في الزمن ، وت  الإزاحة الزاوية والتغي   تغي ر أ) أناا النسبة بين ، ( t( إلى )  ot( من ) tزمنية )

sradالزاوية بوحدة )  /  ): 

 الرابعالفصل 

 (  Rotational Movement)  الحركة الدورانية
 

 لفصل الرابعا

 (  Rotational Movementالحركة الدورانية )
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( فاممي السممرعة الزاويممة الناتجممة عنممد  Instantaneous Angular Velocityأما السممرعة الزاويممة اللحظيممة ) 

  : (dt) قصيرةلحظة زمنية 
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 (  Angular Acceleration) الزاوي  التعجيل 4-2-3

ذا كانك سرعة الجسس الزاوية عند النقطة )بنفس الطريقة إ


( هي )o


وسرعت  الزاوية عند النقطة )( 


( هي 

(


 ( ف   التعجيل الزاو) في هذه الحالة تساو) : 

 

)45)...(/(
)(

)( 2 −



=

−

−
= srad

ttt
av










 

 

النمماتع عنممد ( فاو التعجيل الممزاو)  Instantaneous Angular Accelerationزاو) اللحظي ) أما التعجيل ال

 ( . dt) قصيرةلحظة زمنية 
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 (  Types of Special Rotational Motionأنواع الحركة الدورانية الخاصة )  4-3

 

 زاوية ثابتة الحركة الدورانية بسرعة 4-3-1

   ( Rotational Movement With Constant Angular Velocity   ) 

 عندما يكو  الجسس في حركة ذات سرعة منتظمة حول محور ثابك تكو  سرعت  الزاوية ثابتة ، أ) أ  :
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 ( كالآتي : 7 -4تصبح المعادلة )  ot=0عندما 
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o=0عندما 


 ( كالآتي : 8 -4تصبح المعادلة )  

)49...( −= t


 

 الحركة الدورانية بتعجيل زاوي ثابت 4-3-2

   ( Rotational Movement With Constant Angular Acceleration   ) 
 

) ك الجسس بسرعة زاويةعندما يتحر  


ك بتعجيممل زاو) ) ف   الجسس سمموف يتحممر   ،رة متغي   (


ف ( الممذ) يعممر  

 بكون  معد ل تغي ر السرعة الزاوية في وحدة الزمن أ) أ  : 
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 ( كالآتي : 11 -4تصبح المعادلة )  ot=0عندما 
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 ( كالآتي : 13 -4)  تصبح المعادلة ot=0عندما 

 

)414...(
2

1 2 −++= tt 


 

 

o=0عندما 
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 وكما نعلس أ  : 
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ض قيمة )   ( فنحصل على : 15 – 4( في المعادلة )  tنعو 
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 ل على : ومناا نحص
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sradبسممرعة زاويممة قممدرها )  بممدأ محممرك كاربممائي دورانمم  مممن السممكو:  مثااا                 ( أثنمماف فتممرة زمنيممة 36/

 ( إحسب : s6) رهااقدم

 ؟ للمحرك التعجيل الزاو)  -1

 لمحرك ؟ الإزاحة الزاوية التي يقطعاا ا -2

 :  الحل

 ي منطوق المثال .قبل البدف بحل المثال يتس كتابة المعطيات والمجاهيل الواردة ف
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 :(  21 – 4لة ) من المعاد -1
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2/6 srad= 
        

 :(  51 – 4من المعادلة )  -2
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