
De�nujte vektor rýchlosti a zrýchlenia

vektor rýchlosti { derivácia polohového vektora hmotného bodu podµa èasu

~v =
d~r

dt

vektor zrýchlenia { derivácia vektora rýchlosti hmotného bodu podµa èasu (druhá derivácia

polohového vektora podµa èasu)

~a =
d~v

dt
=

d2~r

dt2

~v { vektor rýchlosti, [v]=m s�1

~r { polohový vektor, [r]=m

~a { vektor zrýchlenia, [a]=m s�2

t { èas, [t]=s

De�nujte vektor uhlovej rýchlosti a zrýchlenia

uhlová rýchlos» { derivácia vektoru uhla, ktorý opí¹e hmotný bod pri rotaènom pohybe,

podµa èasu

~! =
d~�

dt

�
=

d�

dt
~�

�

Smer vektora uhlového zrýchlenia je orientovaný na tú stranu, z ktorej sa javí orientácia

uhla � v kladnom smere otáèania.

uhlové zrýchlenie { derivácia vektoru uhlového zrýchlenia podµa èasu (druhá derivácia vek-

tora uhla � podµa èasu)

~" =
d~!

dt
=

d2~�

dt2

~� { vektor (rovinného) uhla, [�]=rad, príp. ho mô¾eme pova¾ova» za bezrozmerný

~! { vektor uhlovej rýchlosti, [!]=s�1, príp. rad s�1

~" { vektor uhlového zrýchlenia, ["]=s�2, príp. rad s�2

Vyjadrite rýchlos» a zrýchlenie pre v¹eobecný prípad pohybu hmotného
bodu po kru¾nici

Pre rýchlos» platí

~v = ~! � ~r

Pre zrýchlenie platí

~ar = �!
2r~% ~ap = ~"� ~r

1



~v { vektor rýchlosti, [v]=m s�1

! { hodnota uhlovej rýchlosti, [!]=s�1

r { hodnota polomeru kru¾nice, [r]=m

~ar { vektor radiálnej zlo¾ky zrýchlenia, [ar]=m s�2

~ar { vektor prieènej zlo¾ky zrýchlenia, [ap]=m s�2

~" { vektor uhlového zrýchlenia, ["]=s�2

~r { polohový vektor hmotného bodu, [r]=m

Sformulujte Newtonove pohybové zákony

1. Newtonov zákon { Sústavy, ktoré sú vzájomne v pokoji alebo v rovnomernom pria-

moèiarom pohybe nazývame inerciálne. Telesá v takýchto sústavách zostávajú v pokoji

alebo v rovnomernom priamoèiarom pohybe pokiaµ nie sú nútené pôsobením iných telies

tento stav zmeni».

2. Newtonov zákon { Zákon sily. Sila je priamo úmerná hmotnosti telesa a zrýchleniu,

ktoré tomuto telesu udáva
~F = m~a

3. Newtonov zákon { Zákon akcie a reakcie. Ka¾dá sila (akcia) ~F12 vyvoláva rovnako veµkú

reakciu ~F21, ale opaèného smeru
~F12 = �~F21

~F { vektor sily, [F ]=N (Newton)

m { hmotnos», [m]=kg

~a { vektor zrýchlenia, [a]=m s�2

De�nujte prácu sily, de�nujte kinetickú energiu. Vyjadrite výkon sily

Práca sily {

A =

Z ~r2

~r1

~F :d~r

Kinetická energia {

Ek =
1

2
mv2

Výkon sily {

P = ~F :~v

A { mechanická práca, [A]=J (Joule)
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~F { vektor sily, [F ]=N

~r { polohový vektor, [r]=m

Ek { kinetická energia posuvného pohybu, [Ek]=J

P { výkon sily, [P ]=W (Watt)

v { hodnota rýchlosti posuvného pohybu, [v]=m s�1

m { hmotnos», [m]=kg

Napí¹te pohybové rovnice pre sústavu hmotných bodov (prvá a druhá im-
pulzová veta)

Prvá impulzová veta { Suma v¹etkých vonkaj¹ích síl pôsobiacich na sústavu hmotných

bodov je rovná èasovej derivácii celkovej hybnosti sústavy

~F =
d ~H

dt

Druhá impulzová veta { Suma momentov v¹etkých vonkaj¹ích síl pôsobiacich na sústavu

hmotných bodov je rovná èasovej derivácii celkového momentu hybnosti sústavy

~D =
d~G

dt

~F { suma v¹etkých vonkaj¹ích síl, ~F =
P

i
~Fi, [F ]=N

~H { celková hybnos» sústavy, ~H =
P

i
~Hi, [H]=kgm s�1

~D { suma momentov v¹etkých vonkaj¹ích síl, ~D =
P

i
~Di, [D]=kgm2 s�2

~G { celkový moment hybnosti sústavy, ~G =
P

i
~Gi, [G]=kgm2 s�1

Napí¹te pohybovú rovnicu pre pohyb v neinerciálnych sústavách

m~a 0 = m~a�m~a0 � 2m~! � ~v 0

�m~! � (~! � ~r 0)�m~"� ~r 0

m~a { skutoèná sila, ktorá uviedla hmotný bod do pohybu

�2m~! � ~v 0 { Coriolisova sila

�m~! � (~! � ~r 0) { odstredivá sila

m { hmotnos», [m]=kg

~a { zrýchlenie odpovedajúce reálnej sile ~F , [a]=m s�2

~a 0 { zrýchlenie ktoré nameria pozorovateµ v pohyblivej neinerciálnej sústave, [a0]=m s�2
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~a0 { zrýchlenie pohyblivej neinerciálnej sústavy voèi inerciálnej, [a0]=m s�2

~! { uhlová rýchlos» otáèania neinerciálnej sústavy, [!]=s�1

~" { uhlové zrýchlenie neinerciálnej sústavy, ["]=s�2

~r 0 { polohový vektor hmotného bodu v neinerciálnej sústave, [r]=m

De�nujte moment zotrvaènosti. Napí¹te Steinerovu vetu pre moment zotr-
vaènosti

Moment zotrvaènosti pre sústavu hmotných bodov {

I =
nX
i=1

mir
2

i

Moment zotrvaènosti pre teleso zo spojite rozlo¾enou hmotou {

I =

Z
M

r2dm

I { moment zotvaènosti vzhµadom na os rotácie, [I]=kgm2

mi {hmotnos» hmotného bodu, [m]=kg

ri { kolmá vzdialenos» hmotného bodu od osi rotácie, [ri]=m

M { celková hmotnos» telesa, [M ]=kg

r { kolmá vzdialenos» hmotného elementu od osi rotácie, [r]=m

dm { hmotný element, [dm]=kg

Napí¹te pohybovú rovnicu pre otáèanie tuhého telesa okolo pevnej osi úèin-

kom vonkaj¹ích momentov

~D = ~Dos + ~Dodst = J~"+ !2~U

~D { moment síl, [D]=kgm2 s�2

~Dos { "osová" zlo¾ka momentu síl, [Dos]=kgm2 s�2

~Dodst { moment odstredivých síl, [Dodst]=kgm2 s�2

J { moment zotrvaènosti, [J ]=kgm2

~! { uhlová rýchlos», !=s�1

~" { uhlové zrýchlenie, ["]=s�2

~U { deviaèný moment, [U ]=kgm2
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Vyjadrite vz»ah intenzity a potenciálu gravitaèného poµa. Vyjadrite princíp
superpozície pre gravitaèné pole

Pre potenciál V a vektor intenzity ~E vo v¹eobecnosti platia vz»ahy

~E = �gradV V = �

~r1Z
~r0

~E:d~r

Princíp superpozície pre gravitaèné pole: výsledný vektor intezity gravitaèného poµa v danom

bode prislúchajúci gravitaènému poµu sústavy hmotných bodov, resp. telies je daný vektoro-

vým súètom intenzít gravitaèných polí jednotlivých hmotných bodov, resp. telies tejto sústavy

v danom bode

~Ec =
nX
i=1

~Ei
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