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1. Zakladné pojmy

* mechanicky model, ktorého pohyb je charakterizovany
pohybom 2 alebo viacerych bodov, nazyvame sustavou
hmotnych bodov — SHB

* jednotlivé hmotné body na seba obecne posobia,
pricom toto posobenie sa vyjadruje vnutornymi silami
F|; - silovy G¢inok hmotného bodu i na hmotny bod j




sustava viazanych sustava volnych
hmotnych bodov hmotnych bodov
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jednotlivé hmotné body na jednotlivé body

su viazané geometrickymi nepobsobia ziadne vazby
vazbami bud navzajom

alebo k vonkajsiemu

systému, tym sa znizuje

pocet stupnov systému




1. Zakladné pojmy

zvlastne typy sustav hmotnych bodov:
e sustava na ktoru neposobia ziadne vonkajsie sily —
WAV
— vsetky jeho body su
vzajomne zviazané takym spésobom, ze vzajomna

poloha vsetkych bodov zostava trvale nezmenena




2. Newtonove pohybove
zakony pre SHB

e pre SHB sa daju zostavit pomocou metédy uvolfiovania
* na lubovolny bod SHB p6sobia jednak sily vonkajsie ako aj sily
vhutorné

vnutorné (interné) sily
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2. Newtonove pohybove
zakony pre SHB

e pre SHB sa daju zostavit pomocou metédy uvolfiovania
* na lubovolny bod SHB p6sobia jednak sily vonkajsie ako aj sily
vhutorné

z vonkajSie (externé) sily

vnutorné (interné) sily

vyslednica sil, ktoré posobia na bod i:

Y potom pre N hmotnych bodov plati N
vektorovych pohybovych rovnic:

ma =F i=12,...
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2. Newtonove pohybove

zakony pre SHB

W s i-ty bod vektorovo vyndsobime zlava:

ma =F i=12,...
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2. Newtonove pohybove

zakony pre SHB

W s i-ty bod vektorovo vyndsobime zlava:

ma =F i=12,...
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2. Newtonove pohybove
zakony pre SHB

pravu stranu je mozné
upravit nasledovne




2. Newtonove pohybove

zakony pre SHB
maju rovnako velky otacavy ucinok
moment) ale opacne orientovany,
Zrixmiai:ZriXFi ( ) i :

takze plati:
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2. Newtonove pohybove
zakony pre SHB

e pohybové rovnice (silové aj momentové) pre jednotlivé
hmotné body ale aj pre celt sustavu moézeme rozpisat do
jednotlivych skalarnych zloziek

Zm ZF - Zm.a.Z:ZFZE
> (vma, —zma,)=3 M
R = 2 > (ema, ~xma,)= S,

X (ma, = yma,)= 3 M
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3. Zakladneé vety dynamiky
SHB Tabula

 Priklad — Newtonove pohyb. rovnice SHB
* Stred hmotnosti SHB

* Hybnost SHB

* Moment hybnosti SHB

* Kineticka energia SHB

* Celkova praca
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