6) Vyjádřete ve vektorovém tvaru rychlost a zrychlení bodu na posouvajícím se a rotujícím tělese. Oba pohyby tělesa popište kinematickými veličinami

Posuvný pohyb: (str.70)

· Těleso koná posuvný pohyb jestliže spojnice dvou jeho libovolných bodů nemění při pohybu svůj směr

· Posuvný pohyb tělesa je určen pohybem jednoho jeho bodu, např. A po křivce kA
· Průvodič libovolného bodu tělesa je 
[image: image1.wmf].
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· Derivací podle času dostaneme rychlost a zrychlení: 
[image: image2.wmf]A
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Rotující těleso: (str.71)

· Těleso koná rotující pohyb jestliže jedna jeho přímka zůstává neustále v klidu

· Tato přímka se nazývá osa rotace o
· Trajektoriemi všech bodů jsou kružnice v rovinách kolmých na osu rotace

· Rotační pohyb je určen rovnicí 
[image: image3.wmf](

)

t

j

j

=

, časová derivace charakterizuje úhlovou rychlost 
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 [s-1], druhá derivace pak vyjadřuje úhlové zrychlení 
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Pohyb bodu na rotujícím tělese:

· Zavedeme vektory 
[image: image6.wmf]e
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ležící na ose rotace, kde 
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 je jednotkový vektor kladně orientovaný ve směru otáčení

· Potom rychlost bodu L určeného průvodičem 
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r

je 
[image: image10.wmf]r

v

r

r

r

´

=

w

, velikost rychlosti 
[image: image11.wmf]y

w

sin

r

v

v

=

=

r


· Zrychlení 
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· Tedy 
[image: image14.wmf]v
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7) Vyjádřete ve vektorovém tvaru rychlost a zrychlení bodu při současném unášivém a relativním pohybu

· Obrázek i vzorce v poznámkách
8) Definujte práci a výkon síly a silové dvojice

Práce: (str.19)

· Nechť působiště síly 
[image: image15.wmf]F
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· Elementární práce síly po dráze ds je definována výrazem 
[image: image18.wmf]ds
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· Celková práce mezi krajními polohami 
[image: image19.wmf](
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· Zvláštní případ nastane, jestliže výraz pro elementární práci síly dW je úplným diferenciálem dW = dU(x,y,z), pak dW=dU a tudíž platí 
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· Fci 
[image: image21.wmf](
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nazýváme silovým potenciálem a sílu 
[image: image22.wmf]F
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· Zavádíme potenciální energii tělesa 
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· Tedy 
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· Výkon síly je definován derivací práce podle času
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Silová dvojice: (str.20)

· Elementární práce silové dvojice o momentu 
[image: image26.wmf]M
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, která pootočí tělesem kolem osy o o úhel 
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· Mo je pravoúhlý průmět momentu 
[image: image29.wmf]M
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· Výkon silové dvojice je 
[image: image31.wmf]w
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9) Uveďte pohybové rovnice hmotného bodu v různých souřadnicových soustavách

· Pohybovou rovnicí rozumíme matematický zápis fyzikálního vztahu mezi zrychlením a silami, které jeho pohyb ovlivňují

· V inerciální souřadnicové soustavě, při rychlostech malých ve srovnání s rychlostí světla a pro konstantní hmotnost bodu pohybová rovnice má vektorový tvar 
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· Síla 
[image: image33.wmf]å
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· Při konkrétním vyšetřování pohybu bodu musíme rozepsat pohybovou rovnici do souřadnic

Kartézská SS: (str.36)

· Pro KSS dostáváme 
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· Přičemž 
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Válcové souřadnice: (str.37)

· Ve válcových souřadnicích dostáváme 
[image: image36.wmf]r
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· Přičemž 
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· Známe-li předem trajektorii bodu, pohybovou rovnici rozepisujeme do os průvodního trojhranu, tj. tečny, normály a binormály 
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n

n

t

t

F

F

ma

F

ma

=

-

=

=

0

 

,

 

,


· Přičemž 
[image: image39.wmf](
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10) Definujte hybnost, moment hybnosti a kinetickou energii hmotného bodu a formulujte věty o změně těchto veličin

Hybnost: (str.38)

· Hybnost hmotného bodu 
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 [kgms-1], původní formulace 2. Newtonova zákona 
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 vyjadřuje, že časová derivace hybnosti je ekvivalentní výsledné působící síle

· Integrací v čase dostaneme 1.impulsovou větu (větu o změně hybnosti)
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· Pokud je složka impulsu do nějaké osy nulová, složka do této osy je stálá, Hx=H0x
Moment hybnosti:
· Definujeme jako moment vektoru 
[image: image44.wmf]H
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· Derivací podle času dostaneme 
[image: image46.wmf]M
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, neboli časová derivace momentu hybnosti je ekvivalentní momentu výsledné působící síly k témuž bodu O, k němuž je moment hybnosti definován

· Integrací v čase dostaneme 2.impulsovou větu (větu o změně momentu hybnosti)
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· Pokud impulsmoment je k nějaké ose nulový, moment hybnosti k této ose je stály Lp=L0p
Kinetická energie:

· Je definována skalární veličinou 
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· Po integraci 
[image: image51.wmf]W
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dostáváme větu o změně kinetické energie
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