4. Prostor, ¢as, pohyb

Zaklady klasické mechaniky

Prostor — Euklidovsky, 3dm, soufadna soustava

Cas — klasicky v Newtonové pojeti

Pohyb — zména soufadnic v Case

Soutadna soustava — 1dm, 2 dm, 3 dm, pravouhld, obvykle spojena se Zemi

v

Klasicka mechanika - studium pohybu téles v prostoru a Case
- kinematika, jen pohyb bez pficiny
- dynamika, pfi¢iny pohybu
- statika, studium soustav v klidu

Kinematika

T¢leso — model: hmotny bod, jednoduchy 3dm tvar, realn¢ téleso....
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Rovnomérny pohyb po kruznici
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v — obvodova rychlost, v=konst = 2,,.,. I (velikost je konst, méni se smér, musi byt zde
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jedna se o dostiedivé zrychleni, stejny smér jako zména rychlosti.
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Reélny pohyb realného télesa

Dynamika

Pfi¢ina pohybu, zmény pohybu
Hmotnost

Sila

Newtonovy zakony
1“Kazdé téleso zlstava v klidu nebo v pohybu rovnomérném ptimocarém pokud neni
donuceno zménit tento pohyb silou na n¢ pisobici®.........
Inercialni vztazna soustava
Princip superpozice sil (vektorové skladani sil)
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2“Zména pohybu je umérna piisobici sile a je ve sméru piisobici sily“.............
hybnost P__
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3“Ke kazdé akci vzdy ptisobi stejna reakce nebo vzajemné (inter)akce jsou namifeny na
opacné casti“............
dvé telesa, dotyk, ptisobeni na dalku
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Klasicka mechanika — determinismus

Aplikace

Tézisté, realné téleso
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Rotace — kinematika a dynamika rotujiciho pevného télesa

posuvny pohyb
rotacni pohyb, osa rotace

Otoceni
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Kineticka energie rotujiciho télesa
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