pokraCovanie z predchadzajuceho tyzdna
Tenzor zotrvaCnosti

1. z&nemes

Y & x dm(@x &) = Y dm (©(@ &) ~ &(@-&)) = Y dm((@-8)1- &) @

kde mame .
1=T+]]+kk (8)
Ak v3etky vektory vyjadrime v baze], k dostaneme komponenty
Sidm(y?+7Z)  —yidmxyi - 3idmxz o
—yidmyix  3idm(O¢+z) - yidmyiz w (9)
—yidmzx  —yidmzy  5dmeE+y?) )\ @

DélezZité: existuje taka suUstava v ktorej je tenzor zatnsti dlagonalny (diagonalizacia, vlastné
hodnoty, vlastné vektory), jej bazové vektory budeme damat f1, f2, f3. V nej chceme pisat 2.
vetu impulzovd...

2. Speciélny pripad 1 - pevna os rotacie
3. Specialny pripad 2 - pevny bod, gyroskop (urobeny nesktaile)

4. Vztah @ s nat@enim sustavy - chceme parametrizovat' cez premenné Aestugi'nosti, ktorymi
vieme zistit' v akej orientacii je teleso - Eulerove uhly.

2.3 Prechod medzi saradnicovymi sustavami

Konvencie

Budeme pouzivat' zrienia:
e rotacia okolo 3. bazového vektork)  uhol g bude
@KP,?»[ ]
e Tri ortogonalne jednotkové vektory budu vSeobeén&,, &; a Specialne, v sustave naamej spolu

S §tudovanymﬁtuhym telesom aKp, f, f3. Aby sme nemuseli pisat tri vektory, tak jednoducho
budeme pisatf; alebog; a pod.

e Einsteinovo suméné pravidlo: cez dva sinitele majlce ten isty index sumujeme, t.j.

Z aibj budeme pisat aka;b;

zloZky vektorec;,i = 1,2, 3 ktoré vznikna nasobenim matice

M11 M1z Miz
Mij = | M21 M2z Ma3
M3z Mz Mss

s zlozkami iného vektora;,i = 1,2, 3 budeme pisat
¢ = Mija;

kde vlastne mame 3 rovnice (pre- 1,2,3) a cezj je myslené sumovanie.
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Zavedenie rotacie a zakladné principy

Geometricky, otéenie vektorg chapeme ako linearne zobrazenie, v ktorom vekgopuiradime iny
vektorq pomocou predpisu
p—p p =0[p| (10)
pricom velkost vektora ostane nezmenehd,= |p/|.
Rotacia je linearna operacia, t.].

op+d =olp+0[d (11)
Ak chceme ndjst’ zloZzky zrotovaného vektora v b&zpotom premietanim do tychto smerov mame
p=p-86=0[pgl-a=3polel & (12)
] ]

Na cviceni sme ale naSli maticu, ktora transformuje suradniaantého vektora, t.j.

pi=> Rijpj (13)
]
t.j. vidime Ze
Rj=0l€&]-& (14)
a pretoze
& -8 = g
plati tiez

016)] = Y Rojé = Ry

(suma&na konvencia!!!)¢o budeme velmi vela krat vyuZzivat'!
Ak je rotacia ot&anie okolags o uhol g, t.j. ¢%3 potom podla cvEeni

. cogg) —sin(g) O
Rj=R"= a%@ (mg@ 0 (15)
1

V pripade otaania okolcg; alebog; budu prirodzene platit podobné transfortné matice, len s permu-
tovanymi riadkami a §pcami:

1 0 0

RO = (O cog o) —sin((p)) (16)
0 sin(p) cog)
cogy) 0 sin(g)

RS? = o 1 o0 (17)
—sin(gp) 0 cogo)



