148 3. Dynamika sustavy hmotnych bodov
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Spojenim tychto rovnic s rovnicami (a) a (b) dostaneme rovnice
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totozné s rovnicami (a) a (b) z prikladu v predchddzajucom é&lénku.

Vsimnime si, Ze sme pri rieSeni tlohy nepouzili druhé Hamiltonove rovnice.
Je to dosledok toho, Ze tieto rovnice nevyjadruja nijakua fyzikalnu zakonitost,
lebo ani pri ich odvodzovani sme nijaku fyzikalnu zakonitost nepouzili. Vy-
plyvaji z definicie Hamiltonovej funkcie a zovSeobecnenych hybnosti. Pouzi-
vaju sa vtedy, ked je energia ststavy priamo dana ako funkeia zovSeobecne-
nych siradnic, hybnosti a ¢asu. V tom pripade predstavuja rovnice pre vypocet
hybnosti, potrebnych na dosadenie do prvych rovnic.

3.10. Hamiltonov prineip. Pri pohybe ststavy hmotnych bodov za uc¢inku
danych hnacich a vézbovych sil polohové vektory jednotlivych hmotnych
bodov st ur¢ité funkecie Gasu. Pre kazdy ¢as t zvolme si ich virtudlne zmeny or;.
Potom aj tieto budu funkciami ¢asu, a preto funkciami ¢asu budu aj mysle-
nym spésobom zmenené (variované) polohové vektory r’ = r; 4 or;.

Nech st hnacie sily v stistave hmotnych bodov konzervativne. V tom pripade
princip virtualnych posunuti vyjadruje rovnica
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Rovnica (a) mé preto tvar
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Zvolme virtualne posunutia tak, aby sa rovnali nule v éase ¢, aj v case ¢;
a integrujme predchadzajtcu rovnicu podla ¢asu v tomto intervale. Dostaneme
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lebo v &asoch t, a ¢, virtudlne posunutia podla predpokladu sa rovnaja nule.
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vyjadruje Hamiltonov princip. Integral S = f L dtsanazyva Géinok pri pohybe
to

ststavy s konzervativnymi silami. Po zavedeni tohto oznaéenia Hamiltonov
princip mozno vyjadrit rovnicou
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Podla tejto rovnice mechanické deje za poésobenia konzervativnych sil sa
odohravaji tak, Ze pri nich ma Géinok extrémnu hodnotu. Mozno dokazat,
Ze tymto extrémom je minimum. Pre tito okolnost sa Hamiltonov princip
nazyva aj princip najmenSicho 4linku. V optike sa oboznamime s Fermatovym
principom, ktory sa svojim obsahom, matematickym vyjadrenim aj vyznamom
velmi podobda Hamiltonovmu principu.

4. DYNAMIKA TUHEHO TELESA

4.1. Pojem tuhého telesa. Telesa, ako sa s nimi stretavame v prirode, st viac
alebo menej usporiadané subory atémov, molekidl a ionov, medzi ktorymi
ud¢inkuji tzv. vnatorné sily, zavislé od ich vzdjomnej vzdialenosti. Velkost
a povaha tychto sil sposobuje, Ze aj pri rovnakej teplote a za rovnakého
vonkajsieho tlaku preukazuji telesa aj zo stranky mechanicke] rozliéné
vlastnosti: nerovnako sa na nich prejavujd Géinky vonkajsich sil. Teleso
nazyvame pevnym, ak jeho objem alebo tvar méZeme podstatne zmenif len
za pouzitia pomerne velkych sil.



