MISURA DI  e/m  CON IL METODO DI HOAG

Sistema di riferimento:
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Per lo studio del moto dividiamo i  calcoli in due parti:

La prima parte integra le equazioni del moto all'interno delle piastre deflettrici, la seconda si occupa del moto dall'uscita delle piastre allo schermo del tubo catodico.
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Sia vo la velocita' che l'elettrone acquista grazie alla d.d.p. VA tra    il catodo e l'anodo del tubo catodico, cioe` la velocita' dell’elettrone  prima di entrare tra le armature deflettrici:
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In presenza del solo campo elettrico avrei:
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Questa accelerazione genera una componente della velocita' lungo l'asse x che chiamo vn, e quindi la carica risente di una forza dovuta al campo magnetico, che e' diretto come l'asse z.

Sull'elettrone avro' percio' una risultante:
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Calcoliamo il prodotto vettoriale: 
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Risolviamo il moto componente per componente
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Ponendo 
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avro':

Introducendo ora la variabile complessa: 
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sommando le prime due equazioni del sistema abbiamo:

[image: image15.wmf]x

c

t

c

t

y

c

t

c

t

a

z

v

o

.

.

.

cos

sin

sin

cos

/

=

-

=

+

+

=

1

2

1

2

w

w

w

w

w


[image: image16.wmf]o

v

z

y

x

=

=

=

)

0

(

0

)

0

(

0

)

0

(

.

.

.

La soluzione di questa equazione differenziale e':

con c costante appartenente ai numeri complessi da determinarsi in base alla condizioni iniziali.
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Ponendo 
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e ricordando la definizione di r possiamo scrivere

Poiche' a  t=0 come condizioni al contorno abbiamo
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ricaviamo 
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Riscrivo le equazioni:
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Se integriamo ulteriormente ricaviamo le equazioni del moto.
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Il moto e' una cicloide. All'uscita delle piastre, dopo un tempo t1=l1/vo, indicando con :

le  coordinate dell'elettrone saranno:
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e le velocita' :
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Nella seconda parte del moto abbiamo E = 0 , cioe' a = 0.

Le equazioni del moto risultano essere:
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Integrando tali equazioni con il metodo gia’ impiegato, otteniamo:
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Imponendo come condizione iniziale la velocita' con cui l'elettrone e' uscito dalle piastre ricaviamo:
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Integrando nuovamente le equazioni che esprimono le velocita' e imponendo come condizione iniziale la posizione dell'elettrone all'uscita delle piastre, otteniamo le equazioni del moto:
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L'elettrone  allora giunge sullo schermo al tempo:

 Misurato a partire dall’istante in cui esso e’ uscito dalle piastre.
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Indichiamo con :

Percio' le coordinate dell'elettrone sullo schermo sono:
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