2.3 Uvodné myslienky k pohybovym rovniciach i.t.t.

Zékladny pohybovy zdkon (v rdmci nerelativistickej a nekvantovomechanického popisu) je Newtonov
pohybovy zdkon pre hmotny bod:
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L.t.t. nie je hmotny bod a preto rozloZime i.t.t. na infinitezimalne Casti s hmotnost'ami m; a polohovymi
vektormi 7;.; akcia-reakcia medzi nepohybujiicimi sa Cast’ami F;; (“krdtko-dosahové sily”) a externé sily
F; (napr. gravitacnd); tym ziskame N pohybovych rovnic pre kazy jeden hmotny element:
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V skutoc¢nosti ale potrebujeme len 12 rovnic pre vSetky stupne vol' nosti i.t.t.

2.4 1. pohybova rovnica i.t.t. - o pohybe t’aziska

Spocitame vSetky rovnice v (7), vysledok je
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kde sme zaviedli vyslednicu vSetkych vonkajsich sil,
F=YF, (10)
a t'azisko i.t.t.: .
R’* _ Zimiri (11)

a Yim;
Priklady polohy t’aZisk, integralny vzorec, vypocet kombinovanim dvoch telies pre ktoré pozname polohu
t' aziska.

2.5 2. pohybova rovnica i.t.t. - o otacani i.t.t.

Odvodenie, s vysledkom:
j(@ywmg+d(?a)::5 (12)
Komentar:
e Vysledny moment sily je definovany vzhPadom na zvolend sdradnicovu sistavu, t.j.
D=YFxF (13)
i
pricom zahfna externé sili pdsobiace v miestach danych polohovymi vektormi 7;; typicky toto pred-

stavuje sumu relativne malého kone¢ného poctu Clenov (uchytena pruzina, silové posobenie kon-
taktnej sily v mieste dotyku, etc.)



e Moment gravitacnych sil sa d napisat’ ako
Dy =Y 7 xmig =R xmg, (14)
i

kde sme pouZili definiciu t'aZiska. Rovnica 14 hovori Ze moment gravitaénych sil pocitame akoby
cela tiaz pdsobila v tazisku i.t.t.

e Uprava Clena na I'avej strane vediiceho k tenzoru zotrvacnosti:
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I moZeme reprezentovat’ v tvare matlce ak VyJadrlme polohové vektory vSetkych hmotnych ele-
mentov pomocou ich zloZiek, d; = x;i i+ Vi i+ z,k

Yidmi(y;+z7)  —Yidmixyi — Y dmix;z Oy
—Yidmyixi  Lidmi(xi+z)  —Lidmyiz Wy 17
— Y dm;zix; —Yidmiziyi  Yidmi(x* +y?) o,



