Kinematika hmotného bodu

Polohovy vektor (privodic)

urcuje polohu hmotného bodu v prostoru
7=(x,y,z)  pomoci soufadnic

F=(xi+yj+zk) poslozkach

F=Fr=r,= % jednotkovy pravodi¢

[7|l=r=Vx’+y*+2z>  velikost privodice

Draha pohybu

x =X(t) parametrické rovnice drahy
y =y

z=z(t) d7r=d3s=s5=s(t)

Diferencialy a derivace fyzikalnich veli¢in

. A
v=lim (( s) )2@ okamzita rychlost  podil veli¢in na nekone¢n¢ mal¢ ¢asti veli¢iny
At—0 (A t) dt

Rychlost a zrychleni

7=l40); P=(,,v,v) =D D) LB

v=Avi+ vi +v velikost vektoru zrychleni

._(d¥V)_(d°F)_= ,

a=—"== Fa 7 zrychleni
Teéné a normalové zrychleni

2

a=d t+d, ke stfedu kruznice pohybu a, :% te¢na k draze

-~ _dv V. ,

a=—-T + =" rozklad vektoru zrychleni

a=va}+a, velikost vektoru zrychleni
Kruhovy pohyb

p=—=>s=@RI!
ds _ ,(do)
—=R l=>v=R
) ar " ar VTR
dv:R(dw): :R(dw)
dt dt dt
dt " R R

kruhovy (rota¢ni) pohyb je tuhlovymi veli¢inami (¢,m,&) dostatecné popsan — tj. umime
z nich jednoznacné urcit vSechny drahové veli¢iny (s,v,a).



Uhlové veli¢iny jako vektory

o0sa rotace

<}

p=@ii vektor opsaného uhlu

D= dT(_ﬁ) vektor uhloveé rychlosti
t
€= (d®)  yektor thlového zrychleni
dt
¢ ||l

v=wX7 obvodova rychlost
@, =€XT7 tecné zrychleni

@, =wXwX7 normalové zrychleni



