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Svingninger er en mer sentral del av fysikk 
enn folk ofte tenker over. Pendelbevegelse 
er det mest kjente eksemplet på svingnin-
ger. Svingninger inngår imidlertid også i 
alle bølgefenomener. Vårt syn, vår hørsel, 
ja til og med nerveledning i kroppen, har 
nær tilknytning til svingninger, for å ikke 
snakke om nesten all kommunikasjon via 
teknologiske hjelpemidler. I kapittel 1 skal 
vi se på de enkleste matematiske beskrivel-
sene av svingninger. De er enkle, men ikke 
undervurder dem! Det finnes små detaljer 
innimellom som kan synes ubetydelige i 
første omgang, men som er viktige for å 
forstå mer kompliserte fenomener vi kom-
mer til senere i boka. 

“Svingninger” er av praktiske grunner delt 
opp i to kapitler. Første kapittel omhand-
ler “passive” svingninger (systemer som 
ikke blir utsatt for en periodisk påvirk-
ning). Andre kapittel tar for seg “tvungne 
svingninger”. Nøkkelord for kapittel 1 er: 
krefter, virkningsmekanismer/fysiske lover, 
amplituder, frevkenser, faser, tidsutvikling, 
svingeligningen, annen ordens differential-
ligning, lineær og ikke-lineære ledd.

Foucault-pendelen i Fysikkbygget på Blindern.
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