Popis pohybu hmotného bodu
(kKinematika)
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Dvojrozmérny a trojrozmérny pohyb

Co potrebujeme znat:

Vektory




Hmotny bod, poloha, trajektorie

Hmotny bod, €astice — zastupuje téleso, pokud nejsou dulezité rozmeéry

Poloha, polohovy vektor — popisuje polohu Castice

r = xi+ yj+ zk,

Trajektorie — krivka po které se Castice pohybuje

Draha = délka trajektorie

Priklad:
r= —3i+2j + 5k.

trajektorie
bodu P




Hmotny bod, poloha, trajektorie

Poloha r = xi+ vj+ zk.
Posunuti Ar=r —rp=(xp)—x)i+ (vy — vi)j+ (220 — 21)
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Hmotny bod, poloha, trajektorie

Poloha zavisi na ¢ase:

Koncovy bod vytvari trajektorii.

parametricke rovnice
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PRIKLAD 4.2 \¢
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Poloha, rychlost a zrychleni (definice)

dr
V= —.
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polohovy vektor, (poloha)

okamzita rychlost,
(rychlost)

okamzite zrychleni, (zrychleni)




Prumeérna rychlost V= —
At
dr

Okamzita rychlost vV = -

0

Rychlost, pokracovani

tecna

trajektorie bodu P

je teCna Kk trajektorii

0,

te¢na

trajektorie bodu P
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Zrychleni, pokracovani

Prumérné zrychleni

Okamzité zrychleni

trajektorie bodu P

Zm¢éna rychlosti:
- zména velikosti rychlosti

- zména smeru rychlosti




Kontrola: cim ovladame zrychleni auta?
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PRIKLAD 4.3
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PRIKLAD 4.4 ‘f—
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Pohyb po kruznici
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Rovnhomerny pohyb po kruznici

UZ
a = - = konst. /w
a
\\ O
>___




Veta o rozkladu zrychleni

dv . v°

a4 = T -
dt "

zrychleni
stred krivosti

trajektorie

e a
polomer krivosti

trajektorie

R

normalové (dostre

' tecne zrychleni
zrychleni

jednotkovy normalovy vektor n
(smér do stredu krivosti, velikost 1)

T jednotkovy teCny vektor
(smer rychlosti, velikost 1)

trajektorie




Dusledky véty o rozkladu zrychleni
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Co citime?

Zrychleni




