50 1. Kinematika bodu a tuhého telesa

ktorého rychlost v§ je s vektorom ® rovnobeZna. Jeho polohovy vektor vzhla-
dom na bod O’ nech je r*. Ak takyto bod existuje, vektor r* splta rovnicu
vyplyvajicu z rovnice viwX = 0

(Vo + oXr¥)Xw =0

t. J.
VoXw + 0ir¥ =0
Teda
w XV

a pre rychlost bodu O* vychadza
WX (wXv,)

Vi = vo+ Xt = v, 22X
w

Vedme bodom O%*, ktorého polohu v tuhom telese urduje vzorec (4),
priamku C rovnobeznu s vektorom w a zvolme na nej Iubovolne bod 4. Jeho
polohovy vektor vzhladom na bod O* nech je r’. Pre jeho rychlost podla vzorca
(2) dostavame

V=V, + oX(r*+r)=v,+ oXr*=v]

lebo vektory w a r’ s navzajom rovnobezné. VSetky body priamky C pohy-
buji sa teda rovnako a rovnobezne s vektorom w.

Pri kazdom pohybe tuhého telesa jestvuje v telese v kazdom okamihu jedna
a len jedna priamka C [vzorec (4) uréuje bod O* jednoznaéne], ktorej vSetky
body sa pohybuju rovnako a s vektorom okamzitej uhlovej rychlosti telesa @
rovnobezne. Nazyva sa centrdlnou osou pohybu telesa pre dany okamih.

Z vyznamu vektorov vi a w je jasné, Zzs tuhé teleso sa pri kazdom svojom
pohybe pohybuje pozdiz centrilnej osi svojho pohybu rychlostou v¥ a stiéasne
sa okolo nej otad¢a uhlovou rychlostou . Kazdy pohyb tuhého telesa je teda
skrutkovity. Ak vektory vj a w st sihlasne rovnobezaé, pohyb telesa ma cha-
rakter pravotolivej skrutkovice, v opa¢nom pripade charakter lavotocivej skrut-
kovice.

Jednotlivé polohy okamzitych centralnych osi pohybu tplne volne sa po-
hybujtceho tuhého telesa vytvaraji v nom priamkova plochu polédiovi,
v okolnom priestore priamkova plochu herpolédiovi. Pohyb telesa prebieha
tak, %e sa polédiova plocha vali po ploche herpoléliovej a siéasne sa sunie
pozdlZ spoloénej povrchovej priamky obidvoch pléch.

1.10. Absoliitna a relativna derivacia vektora. S telesom 77, ktoré sa vzhla-
dom na iné teleso 7' Tubovolnym spdésobom pohybuje, nech je pevne spojeny
stiradnicovy systém S’, dany jednotkovymi vektormi i’, j* a k’. Lubovolny
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vektor v (ktory teda nemusi oznadovat prave rychlost) mézeme potom pisat:
v =, + v,j + v,k'. KedZe vektory i’, j” a k’ nie s pre okolie telesa 7"
od dasu nezdvislé, z tohto vyjadrenia vektora v pre jeho derivaciu podla éasn
dostavame

dv , di’ , dj’ , dk’ v, dv;,
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Posledné tri ¢leny oznaduji spolu zrejme derivaciu vektora v podla éasu, ako
ju uréi pozorovatel viazany na teleso 7", pre ktorého vektory i’, j’ a k' st
konstantné. Tato derivacia sa nazyva derivaciou vzhladom na teleso 7"

alebo stru¢ne relativnou derivdciou. Budeme ju pisat (((iiv) teda

dv dv,, ., dv, ., , dv, ,,
(W),— a ' tTad Tt (2)

Ak sa teleso T" otdda vzhladom na teleso 7' uhlovou rychlostou o, derivicie
jednotkovych, na teleso 7" viazanych vektorov i’, j’ a k' mézeme vyjadrif
podla vzorca (1.9.3) takto

i’ dj _ dk’

@ = exh T eRd o ek
Mémepotom
- o A e xi) + ojex ) + v(ex k) = 3
veqr T "dt Ve = telex i) ufexi)+ e — v

Dosadenim vysledkov (2) a (3) do vztahu (1) dostavame
dv dv
(dt) (dt) Rl
Pretoze sme derivéacie jednotkovych vektorov i’, j’ a k' vyjadrili pomocou

uhlovej rychlosti telesa 7" vzhladom na teleso 7', derivacia (%) v poslednom

vzorei ma vyznam derivacie vektora v podla &asu, ako ju uréi pozorovatel,
ktory vzhladom na teleso 7' je v pokoji. Ked z nejakych pri¢in zaujmeme sta-
novisko, ze teleso 7' je v absolitnom pokoji, nazyvame tito derivaciu aj deri-

w . oy . 1 . .
vaciouw absolitnow a piseme ju ((—d‘ti) . Dostali sme takto vysledok
la

(‘é‘;)az (‘(ii‘t') L wXv @)

ktory vyjadruje suvislost tzv. absoltitnej a relativnej derivacie Iubovolného
vektora.



