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Kinematika — zakladni pojmy

nauka o pohybu utvaru (bodu, téles, soustav téles)
pohyb vysetrujeme bez ohledu na hmotnosti a pusobici sily
zakladni veliCiny: prostor (E;), ¢as

vV Vv VvV v

predpoklad - dokonale tuha télesa - télesa
- hmotny bod - bod

» zakladni prostor (tzv. nepohyblivy) — inercialni prostor spojeny se
Zemi (ramem stroje,...)

» pohyb je urcen nezavislymi souradnicemi, které jsou funkci casu t[s]
» zakladni souradnicovy systém je pravouhly a pravotocCivy - 0,x,y,z
» pocet souradnic = pocet stupnt volnosti Utvaru

volny bod ma 3 stupné, volné téleso 6 stupnu volnosti
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Kinematika — rozdeleni

Kinematika bodu

>

» Kinematika télesa
» Kinematika soustav téles
3

Kinematika soucasnych pohybu
» Syntéza (slozeni) soustav téles

Pro kinematiku pouzivame vektorovy pocet (nazornost a
jednoduchost)

vektorové rovnice — skalarni (slozkové) rovnice
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A

Kinematika bodu - rychlost a zrychleni bodu

»  Vysledny vektor F v ¢ase t+ At lze vyjadfit rovnici F(t+At)=F(t)+AF (Obr.1.1)
Ar

»  Primérna rychlost na intervalu Atje V= _'[ Bude-li v rovnici uvazovano, ze ¢as At >0, pak
T ar_ 2
At—=0 At dt

»  Vektor rychlosti ma smér tangenty ke kiivce a smysl je uréen pohybem bodu. V kinematice rozliSujeme rovnomérny pohyb,
rychlost pohybu bodu je konstantni, a nerovnomérny pohyb, kdy v = konst.

»  Obdobny vztah plati i pro zrychleni za ptedpokladu, ze V(t+At)=V(t)+AV

_ _ - As

|imﬂ=d—v=d—£zﬁ (1.2) AT—/\ A,

A0 At dt dt 0

_, 1(t)
V = dr _ F T(t+AL)
»  Rychlost je definovana jako ¢asova zména polohy bodu dt (1.3),
»  Zrychleni je definovano jako ¢asova zména rychlosti bodu 5 av \_/, (1.4).
dt
0,

»  Pozn.: Bod uvazujeme jako bezrozmérné téleso nebo jako geometrické misto na télese. Obr.1.1
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Kinematika bodu

»  Bod se pohybuje po obecné kiivce v prostoru, viz obr. 1.2. Uvazujeme pevny souradnicovy systém 0,x,y,z. Kiivka, po ktere se
bod pohybuje se nazyva trajektorie bodu. Poloha bodu je popsana polohovym vektorem g nazyvanym také radius vektor:

F(t)=x(t)i +y(t)j+z(t)k

»  kde vektory i, ],k jsou jednotkové vektory ve smérech os x, y, z. Polohovym vektorem F(t) je mozné popsat matematicky
pohyb bodu po trajektorii v zavislosti na Case.

y

Cas t=0 ... po&ateéni poloha bodu
Cas t ... obecna poloha bodu

Cas t=T koncova poloha bodu

»  V pocatecnim Case (zpravidla t=0) pohyb zacina,

>y

»  mluvime o tzv. po¢ateéni podmince.
Vektorova funkce r (t) po dosazeni Casu slouzi k popisu pribéhu trajektorie v celém rozsahu.

»  MiuzZeme tak naptiklad urcit 1 okamzitou polohu bodu v ¢ase T — koncova poloha, obr.1.2.

> Obr.1.2
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A

Kinematika primocarého pohybu bodu

»  RozliSujeme dva piipady pohybu bodu:

» 1) pfimocary

»  2) kfivocary

»  Primocary pohyb bodu je uren pouze jednou soutadnici, napt. x(t).

»  Rychlost pohybu je definovana rovnici
. OAX O dx
VZHTOEZEZX(t) (15)

»  Zrychleni vyjadiuje miru zmény rychlosti a je dano vztahem

Av v d®x

dx dv
»  Pro vypodet kinematickych veli¢in se pouZiji skalarni rovnice: |V = E a= E (1.7) (1.8)
o e _ vdv
»  Pro ptipady, kdy zrychleni neni zavislé na ¢ase pouzijeme vztah: a=— (1.9)
dx

_dv_dvdx dxdv_ dv

»  Vztah (1.9) jednoduse odvodime s pouzitim (1.7) a (1.8): a=—=— =" " —y—
dt dt dx dt dx dx
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TKMOST

Kinematika krivocarého pohybu bodu
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