
пусть х – удлинение пружины

[image: image1.wmf]kx

-

mg

mx``

=


пусть есть такая точка 
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- точка равновесия что 
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тогда 
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так как при t=0 
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то В=0
так как при t=0 
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пусть координата y = 
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- смещение относительно точки равновесия, 
ось у направлена вверх
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- уравнение колебаний груза на пружине относительно точки равновесия
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