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力とモーメント（６） 
 

 
回転床が角速度ωで回転している。 アーム L は回転床に点 B に固定されてい

る。 アーム L の質量は m とする。 アーム L の端点 B が回転床から受ける

力とモーメントを求めたい。 
 
解法１ 
物体とともに動く座標原点を質量中心点 A にとる。 
 

 

点 A の加速度は iraa ˆ)(2 ⋅+−= ωr
で、ニュートンの第２法則から 

iramkmgFF ˆ)(ˆ 2 ⋅+−=⋅−=Σ ω
rr

 

ただし、 θcos
2
1 L=r とする。 

回転床からアーム L が受ける力は 

kmgiramF ˆˆ)(2 ⋅+⋅+−= ω
r

 

偶力C と力
r

F
r
によって質点 A が受ける全モーメントは、 θsin

2
1 Lh = とすると 

( ) )ˆˆ)((ˆˆ 2 kmgiramkhirCM ⋅+⋅+−×⋅−⋅−+=Σ ω
rr
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kCjmgrhramCiC zyx ˆˆ))((ˆ 2 +++++= ω  

θcos2 =c 、 θsin2 =s とおく。この座標系における慣性モーメントと慣性積は   
2

2
2

12
1 smLI xx =  、 2

12
1 mLyy =I  、 2

2
2

12
1 cmLI zz =  

0=yzI  、 22
2

12
1 csmLzx =I  、 0=xyI  

この結果を回転運動の方程式に代入すると 
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で、回転運動の方程式は、 
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で、アームの回転床より受けるモーメントは 
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解法２ 

 
図のように回転座標系をとる。  θcos2 =c 、 θsin2 =s とおく。 回転座標系

で角速度をあらわすと 

kcis ˆˆ 2020 ⋅+⋅= ωωωr  

点 A の加速度は LLG 2
1

= とすると 
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で、ニュートンの第２法則から 
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回転床からアーム L が受ける力は 
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回転床の固定点 O を原点として回転座標を図のようにさだめる。 点 O まわり

の全モーメントは 
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つぎに、平行軸の定理を用いて、点 O（点 B)まわりの慣性モーメントと慣性積

を求める。 

0)( 22 =++= ′′ mddII zyxxxx  

2222 )(
12
1)( Gxzyyyy LbmmLmddII ++=++= ′′  

2222 )(
12
1)( Gyxzzzz LbmmLmddII ++=++= ′′  

0=+= ′′ mddII zyzyyz  

0=+= ′′ mddII xzxzzx  

0=+= ′′ mddII yxyxxy  

この結果を回転運動の方程式に代入すると 
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