08 2. Dynamika

lebo v okamziku zrusenia sily, ktord nitila teleso sledovat pohyb dosky, bolo
este v/ = 0. Za rovnoviahy, teda podla vzorca (2), musi byt f = —ma, =
= —mao3r'.

Na vyuziti sily pdsobiacej na teleso, ktoré je v rovnovahe vzhladom na
neinercidlny suradnicovy systém. sG zaloZené pristroje sliziace na meranie
zrychlenia takychto systémov — tzv. akcelerometre. Ich princip vysvetlime
na jednoduchom zariadeni.

Predstavme si. Ze na vlaku je zariadenie zndzornené na obr. 2.7, kovova
gulé¢ka na konei zvislého pruzného drétu. Ak vlak je v pohybe s nenulovym
zrychlenim a v smere na obrazku vyznadenej Sipky, gulétka je vychylena na
opaénu stranu, lebo az v tomto pripade ¢inkuje na gulddku sila potrebnd na

f zachovanie rovnovahy: f = —ma, =
0 ’ .
= = ma. Podla Hookovho zakona sila
| ) y ] . /v sz ’ , A -
R L ERAR L udinkujica na vychyleni gulédku je
vSak tUmerna jej vychylke z rovno-
a vaznej polohy, f = —k?u = ma, takze
.. S,
S S S S S S S SS k?
a=——u.
Obr. 2.7 m

K veci sa este vratime v ¢l 2.15 pri podrobnejsom rozbore zakonov pohybu
hmotného bodu vzhladom na zemsky povrch.

2.7. D’Alembertov princip. Priebeh pohybu hmotného bodu vzhladom na
inercidlnu stGstavu uréuje rovnica (2.5.4), ktord mézeme napisat v anulovanom

tvare
Sf,—ma=0 - (1)

D’Alembert!) nazval v tejto rovnici vystupujicu veli¢éinu —ma, totozna so
silou reakcie hmotného bodu na sily f;, ktoré st mu vnutené, zotrvacénou silou.
Dnes sa nazyva aj d’4lembertova sila. Ked ju oznaéime f,, rovnicu (1), platni
pre ITubovolne sa pohybujtci hmotny bod, mézeme napisat takto:

2fi+f. =0 (2)

Slovami: Stcet vsetkych, v mieste hmotného bodu pri jeho I'ubovolnom pohybe
posobiacich sil rovna sa nule. Tym sa problém pohybu hmotného bodu formalne
zmenil na problém statiky.

1) Jean Le Rond d’Alembert (1717—1783), francuzsky matematik, fyzik a filozof,
spoluredaktor a autor uvodu k sldvnej francuzskej Encyklopédii alebo Raciondlnemu
slovniku vied. umeni a remesiel.
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Napriek tomu, Ze rovnica (2), ktord je matematickym vyjadrenim d’Alem-
bertovho prinefpu, nepredstavuje novy fyzikélny zdkon, presvedéime sa na
niekolkych prikladoch, Ze ulahéuje rieenie niektorych fyzikalnych tloh.

Priklad 1. Na lavom konci nite v zariadeni podla obr. 2.8 visi zdvazie s hmotnostou m
a na pravom konci dve zdvazia, z ktorych kazdé mé hmotnost m. Treba vypocitat silu,
ktorou je napinang nit, nestica dolné pravé zévazie, ked sme koleso zanedbatelnej hmot-
nosti pustili.
Pred uvolnenim kolesa dolné zdvazie napinalo nit svojou tiazou mg, takze sila, ktorou
nit pdsobila na zdvazie, bola F, = —img. Po uvolneni kolesa musela sa tdto sila zmensit
na F, pretoze ind¢ by zavazie necklesalo. Kedze
zévazie s hmotnostou m svojou tiazou uvadza do
zrychleného pohybu telesé s celkovou hmotnostou
3m, jeho zrychlenie a = g/3 a d’Alembertov princip
uréuja pre silu F rovnicu

mg + F — 7'_;’;: 0

takze F = »z— mg .

mq mg
Obr. 2.8 Obr. 2.9

Priklad 2. Treba vypocitat zrychlenie a naklonenej roviny vo vodorovnom smere, pri
ktorom na nej sa nachddzajica gulécéka (obr. 2.9) je prave v rovnovédhe, ked uhol sklonu
roviny je .

Podmienkou je zrejme, aby vyslednica tiaze gulé¢ky mg a zotrvaénej sily —ma bola
na naklonent rovinu kolmé. Vyplyva z nej

g = _— alebo a = gig a.

2.8. Mechanicky prineip relativity. Ako sme sa presved¢ili, vztah (2.5.4)
f = ma, v ktorom f je vyslednica vsetkych sil pésobiacich na hmotny bod
a a zrychlenie jeho pohybu, je splneny vzhladom na vSetky inercidlne stradni-
cové sustavy. Z tohto vztahu pri danych zaéiatoénych podmienkach jedno-
znatne vyplyva priebeh pohybu hmotného bodu a — ako neskorsie uvidime —
aj telies kone¢nych rozmerov. To vSak znamena, Ze pri rovnakych podmienkach
sa mechanické deje rovnako odohravaji vo vietkych inercidlnych ststavach.



