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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.
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Ked sme v Zeleznicnom vozni, ktory sa pohybuje rovnomerne a priamo-
¢laro, a chceme udelit nejakému telesu urcité zrychlenie vzhladom na vozen
za predpokladu, Ze hmotnost vlaku je velka, musime udinkovat na teleso
rovnakou silou, akd by bola potrebna, keby sa vozeti nepohyboval. Alebo ak
cestujuci nachadzajici sa v Zeleznitnom, takto sa pohybujicom vozni pusti
z ruky nejaky predmet, pada tento predmet zvisle dolu a kond presne taky
pohyb vzhladom na Zelezni¢ny vozen, aky kona vzhladom na zem teleso
pustené z ruky osobou, ktora stoji vedla Zelezni¢nej trate.

Prvy, ¢o si jasne uvedomil, Ze nemoZno mechanickymi pokusmi vykonanymi
vo vnutri inercidlnej sustavy zistit rovnhomerny a priamodiary pohyb tejto
ststavy vzhladom na ind takitu ststavu, bol uz Galilei. Ked Galilei $tudoval
r. 1632 mechanické deje v uzavretej kabine lode, napisal: ,,Ak je pohyb lode
rovnomerny, nepozorujete nijaké zmeny na javoch, a ani podla jedného z nich
nebudete moct sudit, ¢ sa lod pohybuje, alebo &i stoji na mieste. Ak skodite,
dosko¢ite do rovnakej vzdialenosti na podlahe, ako keby lod bola v pokoji,
t. j. neskocite dalej, pretoze sa lod pohybuje veImi rychlo, ak ste skoéili proti
smeru pohybu lode, hoci kym sa vznaSate vo vzduchu, podlaha pod vami
utekd v opa¢nom smere, nez ste skocili. Ak hodite niec¢o-svojmu priatelovi,
nebudete musiet hadzat vacsou silou, ked sa on bude nachadzat vpredu a vy
vzadu, nez v pripade, Ze by ste stali obratene. Kvapky zo dZzbanu s vodou,
ktory visi pri strope, budu padat zvisle dolu, a ani jedna z nich nepadne sme-
rom k zadnej ¢asti lode, hoci zatial ¢o je kvapka vo vzduchu, lod ide dopredu.
Muchy budi rovnako lietat na vSetky strany, a nestane sa, Ze by sa — akoby
boli unavené sledovanim rychleho pohybu lode — nahromadili pri stene
blizsej k zadnej ¢asti lode.

Celkove mozno povedat: Nijakymi mechanickymi pokusmi vykonanymi vo
vnutri ststavy nemozno rozhodnit, ¢i je inercidlna stradnicova sdstava
v pokoji, alebo ¢i sa pohybuje rovnomerne a priamoéiaro vzhladom na nejakua
int. Nielen zo stanoviska kinematického, ale aj zo stanoviska dynamického
st teda vSetky inercidlne sustavy tplne rovnocenné. Kazdd z nich moZno
s rovnakym opravnenim vyhlasit za nehybni a vztahovat na nu pohyb
ostatnych inercialnych sustav. Rovnomerny a priamociary translaény pohyb
telesa s ohlJadom na mechanické deje ma teda vyznam len relativny.

To je obsah tzv. mechanického principu relativity alebo Galileovho principu
relativity.

Einsteinova Specialna tedria relativity zovseobecniuje tento vysledok a tvrdi,
ze nijakymi pokusmi vykonanymi vo vnutri stustavy, teda ani elektrickymi
a optickymi, ani akymikolvek inymi, nemozno zistit rovnomerny a priamo-
iary pohyb inercidlnej ststavy.

V dalgich svojich uvahach. pokial vyslovne nepripomenieme opak, budeme
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mat na mysli vidy pohyb hmotnych bodov a telies vzhladom na inercidlny
sdradnicovy systém, akym je prakticky aj sdradnicovy systém viazany na
nasu Zem.

2.9. Impulz sily a hybnost. Impulz, budeme ho oznacovat I, konstantne;j
sily f je definovany vo fyzike ako stdin sily a dasu ¢, za ktory sila Géinkovala,
teda I = ft. Pre pripad. Ze sa sila s ¢asom meni, zovSeobeciiujeme definiciu

impulzu sily vzorcom
t
i j fdt
0

Impulz sily je teda vektor, ktory v pripade konstantnej sily je so silou stihlasne
rovnobezny.

[mpulz sily sa vola aj jej éasovym déinkom.

Vyjadrime impulz sily f, posobiacej na volny hmotny bod hmotnosti m, po-
mocou zmeny jeho pohybového stavu. Dostdvame:

t t t v
l:det=fmadt=Jm%dt:=mjdv=m(v—vo) (1)
0 0 vo

St¢in hmotnosti hmotného bodu a jeho rychlosti nazyva sa vo fyzike jeho hyb-
nostou, ktord budeme znaéit H. teda H = mv. Pouzitim hybnosti vysledok

(1) mozeme pisat aj takto
I=H—H, (2)

Impulz na volnyy hmotny bod pbsobiacej sily rovnd sa zvicSeniu jeho hybnosti.
Vysledok (1) moézeme viak pisat aj v diferencidlnom tvare
dv

fdt = madt =m at dt =mdv = dH

alebo

f="5 (3)

Sila pésobiaca na volny hmotny bod sa rovnd derivacii jeho hybnosti podla
casu.

Zéakladnou jednotkou impulzu sily v sistave SI je impulz konstantnej
sily s absolitnou hodnotou 1 newton. ktorej Gé¢inok trval 1 sekundu, zakladnou
jednotkou hybnosti je hybnost transla¢ne sa pohybujuceho telesa hmotnosti
1 kg pri rychlosti 1 m/s. Spolo¢ny rozmer impulzu a hybnosti je v tejto st-
stave [1] = [H] = KMS-L



