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Tymto postupom dostali sme vyjadrenie vektora rychlosti v podobe stétu

dvoch jeho zloZiek. Druhé zlozka v, = 7p, kedZe je rovnobezné so sprievodi¢om

(radius vektorom), vold sa radidlnou alebo podeinou zlozkou. Prvéa zlozka,

v, = w X r, na sprievodi¢ kolmé, nazyva sa priefnou zlozkou (obr. 1.7).
Absolatna hodnota rychlosti je

v = Vo2 + 02 = Vi* + o¥?

Dalgim derivovanim vyjadrenia rychlosti daného vzorcom (3) podla ¢asu
dostavame vektor zrychlenia v tvare

.3
dt — de

=wX (@Xr+47rp)+eXr+rwXp+7rp=
= —wp+rTw X p+reX p+rwXp-+Fp

a— (WXr+7m)=wXv+exXr+iwXep+rp=

teda
a= (F— w?)p + (re + 2rw) X p (4)

Pri upravovani vyrazu pre zrychlenie sme pouzili z vektorovej algebry znamy
vzorec pre dvojnasobny vektorovy suéin troch vektorov, a X (b X ¢) =
= (a.c) b— (a. b) ¢, ako aj to, Ze v naSom pripade vektory o a r st na seba
kolmé.

Vzorec (4) vyjadruje vektor zrychlenia pri pohybe bodu tiez v tvare siétu
dvoch jeho zloZiek, zlozky rovnobeznej so sprievodiéom (radidlne zrijchlenie),
a, = (¥ — %) p, a zlozky, ktord je na sprievodié kolma (prietne zrijchlenie).
a, = (re 4+ 2rw) X p.

1.5. Tangencialne a dostredivé zryehlenie. Vektor rychlosti v, prva derivacia
sprievodi¢a pohybujticeho sa bodu podla dasu, je rovnobezny s dotyénicou
k &iare pohybu. Nech je T jednotkovy vektor s dotyénicou rovnobezny a orien-
tovany na stranu pohybu. Vektor v je potom v = »7, kde v je absolitna hodnota
rychlosti. Derivovanim tohto vyjadrenia rychlosti podla c¢asu dostaneme
rozklad zrychlenia na iné dve vyznac¢né zlozky
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kde s znaéi dizku drahy prebehnutej pohybujicim sa bodom, merant od Iubo-
volného bodu na ¢&iare pohybu.

Vektor k* = %, ktorého absolitna hodnota je zrejme tym véicsia, ¢im

rychlejdie sa meni smer doty&nice pri postupe pozdiz danej &iary, vola sa vekior
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krivostt Ciary, ktora vo vSeobecnom pripade je priestorova. Pretoze vektor k*
je derivdaciou jednotkového vektora T, je na vektor T kolmy a spolu s nim urduje
rovinu, ktora sa vola oskula¢nou rovinow priestorovej Giary. Priamka vektora
k*, ktora je teda kolma na ¢iaru pohybu a lezi v jej oskulaénej rovine, nazyva
sa je] normalou v prislusnom bode.

Zlozka zrychlenia a, = ko d T, rovnobeZnéa s doty¢nicou pohybovej krivky,

dt
vola sa tangencidlne zryjchlenie, zlozka a, = v? %‘g = 9?2 k*, rovnobezna s norma-
lou k pohybovej krivke, vola sa normdlové zrijchlente.

Najdeme eSte iné vyjadrenie vektora k* a tym aj normalového zrychlenia.
Kruznica, ktora lezi v oskula¢nej rovine priestorovej &iary, dotyka sa jej
a v tomto spoloénom bode ma s nou aj spoloény vektor krivosti, nazyva sa
jej kruinicou krivosti a jej stred stredom krivosti priestorovej é&iary pre bod
dotyku. Je zrejmé, Ze stred S kruznice krivosti K lezi na normaéle na tej strane
doty¢nice, z ktorej strany sa ¢iara javi dutou (obr. 1.8).

Vyjadrenie vektora krivosti priestorovej Ciary moézeme upravit tak, ze
budeme ho povazovat za vektor krivosti prislusnej kruznice krivosti. Nech
je polomer kruznice krivosti » a nech je p jednotkovy vektor v smere toho
polomeru kruznice krivosti, ktory koné¢i v bode dotyku kruznice krivosti
s danou priestorovou ¢&iarou. Ak dalej v znaédi jed-
notkovy vektor na rovinu kruZznice krivosti kolmy
a vhodne orientovany (obr. 1.9), mézeme pisat:

Obr. 1.8

vXr v T ds
ud , takze dt = xdr=v><

T=9 X p= , lebo vektor v je konstant-

ny. Z posledného vzfahu dostdvame pre vektor k* vyjadrenie

fok vXT 1
. e, — A e ——
- T ds r r ° LR

a pre normalové zrychlenie
Qi et (18,3)
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kde r je polomer kruznice krivosti. PretoZe normalové zrychlenie smeruje do
okamzitého stredu krivosti ¢iary pohybu, vold sa aj zrychlenim dostredivijm.
Vektor zrychlenia pri pohybu bodu mézeme teda pisaf aj takto:

dv p2
. A *)

Velkost tangencidlneho zrychlenia, a, = % moéze byt kladna aj zdporna.

2
Absolitna hodnota dostredivého zrychlenia je 7)7 Na obr. 1.10 je znazorneny
rozklad zrychlenia na zlozku tangencidlnu a do-

strediva pre pripad, ze je qufi > 0.

1.6. Urcenie polohy a pohybu tuhého telesa. Ked
je tuhé teleso upevnené tak, zZe jeden jeho bod, na-
priklad bed 4, nemoéze zmenit svoju polohu vzhla-
dom na nejaké iné teleso, ostatné body telesa mozu
sa eSte pohybovat po povrchoch guli s polomermi
rovnajucimi sa ich vzdialenostiam od nehybného
bodu 4. Ked sa dva body tuhého telesa, napriklad Obr. 1.10
body 4 a B, nemdzu pohybovat, teleso sa moze
efte otacat okolo priamky uréenej bodmi 4 a B. Ked sa vsak tri body
tukého telesa nemdézu pcohybovat, napriklad bedy 4 a B a okrem nich
ani bcd C, ktory nelezi na priamke uréenej bodmi 4 a B, teleso sa uz vobec
nemoéze pohybovat.

Poloha tuhého telesa vzhladom na nejaké iné teleso je teda dplne urcend polo-
hami troch jeho btodov, ktoré melezia v jednej priamke.
~ Nech stradnice troch takychto bedov, vztahujice sa na stiradnicovy systém
viazany na nejaké iné teleso sa z;, %, z; (1 = 1, 2, 3). Je to spolu 9 &isel-
nych udajov. Vetky tieto stradnice nie st vSak Iubovolne volitelné, lebo
v dosledku tuhosti telesa vzajomné vzdialenosti bodov 4, B a C, dy, = AB,
By = AC a dys = BC st konstantné, takze siradnice z;, Yi, 2; splnuja vztahy:

B=@—z) 2+ Ys—y) + (a—2
dis = (@3 — 2,)® + (y3— 11)° (=
dis = (03— 25)* + (ys— 9.)° + (23— 25)?

V istych hraniciach Iubovolne mézeme preto zvolit len Sest sturadnic, napriklad
vietky tri suradnice bodu 4, dve stiradnice bodu B a jednu stiradnicu bodu C.



