
Kinematika hmotného bodu

Polohový vektor (průvodič)
určuje polohu hmotného bodu v prostoru
r=x , y , z      pomocí souřadnic
r=xi yj zk    po složkách
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Dráha pohybu
x = x(t) parametrické rovnice dráhy
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Diferenciály a derivace fyzikálních veličin
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Rychlost a zrychlení
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Tečné a normálové zrychlení
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kruhový (rotační) pohyb je úhlovými veličinami (φ,ω,ε) dostatečně popsán – tj. umíme
z nich jednoznačně určit všechny dráhové veličiny (s,v,a).



Úhlové veličiny jako vektory
=n  vektor opsaného úhlu
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v=×r obvodová rychlost

a=×r tečné zrychlení

an=××r   normálové zrychlení


