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(311;»— = -+ |v|. podla toho, & pohyb prebiecha v zmysle
d?u
der
sa neskorsie (¢l. 1.5) presvedéime, Ze sa rovna velkosti tangencidlnej zlozky
zrychlenia s nezmenenym alebo so zmenenym znamienkom zas podla toho,
& pohyb prebieha v zmysle orientacie pohybovej ¢iary alebo obratene.
Pohyb bodu po danej ¢iare sa nazyva rovnomerne premennym, ak je pri

rychlosti, ale ze » =

zvolenej orientdcie pohybovej ¢diary alebo obratene. O zrychleni ¢ =

2

Y “u , ,

fom @ = —eo-= const. Pohyb rovnomerne premenny sa nazyva rovnomerne

zrychlenym. ak 'sa ‘zrychlenie a = . zhoduje v znamienku s rychlostou
w , y ;

v = g & rovnomerne spomalenym v opadénom pripade.

~ 1.3. Uhlova rychlost a uhlové zrychlenie. Pohybujtici sa bod vytvéara v prie-
store svoju pohybovi Ciarw (trajektériu), jeho sprievodié vo vSeobecnosti
kuzelovi plochu. Nech ¢ je uhol, ktory vytvori sprievodi¢ na tejto ploche za
¢as t. Derivacia
de

0= — (1)
“ sa nazyva uhlova rijchlost stacawia sa sprievodita.
Vektor w s tou istou absolitnou hodnotou, ktory
jenarovinu urceni polohovym vektorom r a vek-
torom rychlosti v kolmy a orientovany tak, Ze st-
’ stava vektorov r, v a w je pravotoliva, nazyva sa
vektor uhlovej rijchlosti stacanmia sa sprievodica (obr.

1.6). Jeho derivacia podla dasu

dw
2= e 2
&= (2)
Obr. 1.6 nazyva sa vektor uhlového zrychlenia sta¢ania

sa sprievodica.
Absolatna hodnota vektorovej veli¢iny definovanej integralom

a—:ffwdt (3)
0

sa rovna vyssie zavedenému uhlu ¢, aviak len vtedy, ked sa sprievodi¢ pohybu-
jliceho sa bodu stdda stle v tej istej rovine a v tom istom zmysle. Z definicie
vektora a v8ak vyplyva, Ze vidy plati:
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da
“dr (4)
Ked sprievodi¢ pohybujiceho sa bodu zostava stéle v jednej rovine, vek-
tor @ a preto aj vektor a = [ w dt je stale na ttto rovinu kolmy. Vektor uhla
vytvaraného v priestore sprievodi¢om moéZeme v tomto pripade vyjadrif
v tvare skalarneho nasobku jednotkového vektora v, kolmého na tito rovinu,
aviak inaksie I'ubovolne orientovaného. Mame potom:

o= oV
w—y———dav—wv
odE i adE
dw d2e dw
€= —— = —YV=——V = gV

d¢ dz? dt

; - d d?ae N

Skalarne veli¢iny o, » = 71% ae= “d(;i = F:C st velkosti prislusnych vek-
torovych veli¢in, ktorych znamienka st zavislé aj od orientéacie jednotkového
vektora v v kolmici na rovinu pohybu, ¢ize od toho, v ktorom zmysle poci-

tame v rovine pohybu vytvarané uhly kladne.

Priklad 1. Rovnomerny pohyd po krunici. Pri rovhomsrnom pohybe bodu
po kruZnici s polomerom r, ak rychlost pohybu je », draha prebehnuté za ¢as ¢
je s = ot. Pri vhodnej orientécii jednotkového vektora kolmého na rovinu

: . , ] ot
pohybu uhol vytvoreny za tento ¢as sprievodi¢om méa velkost « = % == QT
Velkost uhlovej rychlosti stadania sa sprievodi¢a pohybujiceho sa bodu je
teda ‘

2
Q) = —

a uhlové zrychlenie sa rovna nule.
Bodfobehne svoju kruhovi drédhu za ¢as
2nr 2%

_’1':- — =
v @

ktory sa vola periddou pohybu. Pocet obehov za jednotku &Gasu (frekvencia
obiehania ) je
v 1
n= ——— = —— =

)
T 2 T 27

takze aj w = 2mn.
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1.4. Rozklad rychlosti a zrychlenia na zloZku radialnu a prie¢nu. Predstavme
si, ze vo zvlaStnom pripade bod sa pohybuje tak, Ze sa meni len smer jeho
sprievodi¢a, avSak jeho absolitna hodnota r ostiva konStantna. Ak sa za
velmi kratky d&as d¢ sprievodi¢ pohybujiceho sa bodu pootoédil o uhol da,

bod vykonal drahu ds = r de a absolitna hodnota rychlosti je v = % =
. do
=T

Nech je dalej v jednotkovy vektor kolmy na rovinu vektorovra r’' = r + dr

a s vektorom de, zavedenym v predchadzajiicom é¢lanku, stdhlasne rovno-
bezny. Okrem toho nech je p jednotkovy vektor v smere sprievodi¢a a T jed-
notkovy vektor v smere okamzitej rychlosti. Vtedy r =rp,v=1o1, T =v X p
dr

= v = =o(v X )——rii—a—(vx)—-i.f—xr—er
a YT B =g U AR - '

dt

Vydelenim rovnice

dr

—dzf: oXr (1)

v nasom pripade konStantou absolitnou hodnotou r sprievodida r dostdvame
vyjadrenie derivacie podla ¢asu jednotkového vektora v jeho smere:
—d(% = wXp (2)
Ked sa bod pohybuje nahodilym spésobom, takZe sa pripadne meni aj
absolitna hodnota jeho sprievodida, predosli ivahu méZeme pouzit pre bod,
v ktorom sprievodi¢ pretina povrch gule so stredom vo zvolenom zadiatku.
Vzorec (2) mé teda vSeobecnt platnost.
Po tychto pripravnych tvahach zaoberajme sa teraz uz Iubovolnym po-
hybom bodu. Jeho polohovy vektor méZzeme vidy napisat v tvare skaldrneho
nasobku jednotkového vektora v jeho smere jeho
absolitnou hodnotou 7:

N
N N r—=rp
A
Vp\.\\v\\\ //.

Derivovanim tohto vyjadrenia sprievodi¢a dosta-

%' vame vektor rychlosti pohybu v tvare
£ A - ar
: _dr _dep) _ dp , dr
g \ S T Ta T ar Tar P
U/i‘( alebo, podla vzorca (2),

Obr. 1.7 v=r(w X p)+7p=w X r-+ 7 (3)



