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Zopakujte si

Pri posuvnom pohybe sa vietky body telesa pohybuja rovnakym sposobom .

Vektor 7 = xi + yj + zk popisuje P2IOhU. hmotného bodu.
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Okamzité zrychlenie je dané vztahom @ = _ a vyjadruje zmenu fyghlosti v
dase.

spoloénym stredom na osi otacania.



Suaradnice zrychlenia

_ dwy dv,, _dy,
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Velkost’ zrychlenia

a= Jaxz + a,? + a,?




M3: Neurcity integral
Integral — opacna operacia k derivacii

If(xjclx=F[xj+c

Pravidla pre integrovanie

integral zo stuc¢inu konstanty k, kde k je realne ¢islo, a funkcie f(x) je

/k Flx)dx = k/_f{.rjd.r

integral zo sactu (rozdielu) funkeii f(x) a g(x)

f{_ffﬂ + ¢(x))dx = f_f(x)dxi ]g(r]dr

[dx =1+ ¢ cjeintegraéna konstanta
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1.4 Polohovy vektor a rychlost HB ako integral

Na jednoznacny popis pohybu HB pri posuvnom pohybe potrebujeme 3 veliCiny:
polohovy vektor, rychlost, zrychlenie.

F=jﬁdt+r_0’

a:jadeT,



1.5 Priamociary pohyb

Trajektoria pohybu — priamka
Polohovy vektor, vektor rychlosti a zrychlenia lezia v tej istej priamke

’U:% S=fvdt+so
dt

a=d_v v=jadt+v0
dt



1. Rovhomerne zrychleny (spomaleny) priamociary pohyb

Pociatoéné podmienky: a = kons., a> 0 (a < 0), v, = kons., s, = kons.



Rovnomerne zrychleny priamociary pohyb
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Rovnomerne spomaleny priamociary pohyb
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2. Rovnomerny priamociary pohyb

Pociatoéné podmienky: a = 0, v, = kons., S, = kons.
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3. Nerovnomerne zrychleny (spomaleny) priamociary pohyb

Pociatocne podmienky: a = {(t), v, = kons., s,

(a=2 —0,5t)
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KONTROLKA: Pomocou grafickej zavislosti rychlosti Castice od Casu urcte, aké
pohyby vykonava Castica poCas svojho pohybu.
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1.6 Rozklad zrychlenia na zlozky



Tangencialne zrychlenie — smer dotyCnice, vyjadruje zmenu velkosti rychlosti.
Velkost’ — derivacie velkosti rychlosti podla Casu.

Normalové zrychlenie — smer normaly, vyjadruje zmenu smeru rychlosti.
Velkost' — podiel druhej mocniny velkosti rychlosti a polomeru krivosti.

. dz
a, = VV——
n dt



Celkové zrychlenie - vektorovy sucet tangencialneho a normalového zrychlenia

T =T+ a;

Velkost'’ a=+a?+ a,?



KONTROLKA: Pri ktorom pohybe je normalove zrychlenie nulové

a) pri priamocCiarom pohybe s konstantnou rychlostou,

b) pri otaCavom pohybe po kruznici s konstantnou rychlostou,

Cc) pri pohybe po elipse.



1.7 Uhlova rychlost a uhlove zrychlenie

Posuvny pohyb Otacavy pohyb

Rl

<

SA = SB SA-_FSB
VA = VB Vp # VB

ap = dp ap * ag



Na jednoznacny popis pohybu HB pri otacavom pohybe potrebujeme 3 veliCiny:
polohovy uhol, uhlova rychlost, uhloveé zrychlenie.

Posuvny pohyb Otacavy pohyb

popis polohy HB

zmena polohy

zmena rychlosti



uhlova rychlost’ — prva derivacia polohového uhla podla ¢asu

—

do

w=—

dt

uhloveé zrychlenie - sa rovna prvej derivacii uhlovej rychlosti podla ¢asu alebo
druhej derivacii polohového uhla podla Casu

é
. dw
a=—

dt

Jednotky (w) =s?, (a) =s2,(p) =rad




Vektory polohového uhla, uhlovej rychlosti a uhlového zrychlenia su kolmé na rovinu,
v ktorej sa teleso otaca, urCuju smer osi otacania a nie smer pohybu.

Vo vSeobecnosti mdzu tieto vektory menit svoj smer, nelezia na jednej priamke (os
otaCania) — pohyb okolo pohyblivej osi, pohyb v priestore.



V pripade otacaveho pohybu v rovine vektory polohového uhla, uhlovej rychlosti a vektor
uhlového zrychlenia lezia na jednej priamke, platia skalarne rovnice (definované veliCiny

su bez Sipok - vektorov).




Co sme sa naudili

Vyjadrit suradnice a velkost okamzitého zrychlenia.
Odvodit’ vztah pre polohovy vektor a rychlost' v tvare integralu.

Pomocou znamych pociatocnych podmienok pre priamociary pohyb odvodit' rychlost,
zrychlenie a drahu pomocou derivacie a integralu.

Odvodit vztahy pre rychlost, zrychlenie a drahu rovnomerného zrychleného
(spomaleného) pohybu a matematicky zapisat' vztahy pre rychlost, zrychlenie a drahu
pre rovhomerny priamociary pohyb. Graficky zobrazit' zavislost' drahy, zrychlenia a
rychlosti od Casu pre uvedene pohyby. Charakterizovat nerovnomerne zrychleny
(spomaleny) priamociary pohyb.

Rozlozit zrychlenie na zlozky a vyjadrit tangencialne a normalové zrychlenie.
Vyjadrit celkové zrychlenie pomocou jeho zloZiek.
Definovat uhlovu rychlost’ a uhlové zrychlenie.

Vyjadrit uhlovu rychlost’ a uhlové zrychlenie pre otaCavy pohyb v rovine.



