
Pohyb hmotného bodu v pohybující se referenční soustavě

• kartézská soustava souřadnic S:  x, y, z

• pohybující se kartézská soustava S’:  x’, y’ , z’ Rrr
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• unášivá, relativní rychlost:
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• adiční teorém skládání rychlostí:

• vztah mezi absolutním, relativním a unášivým zrychlením:

• poloha hmotného bodu M:

• rychlost hmotného bodu M:
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• absolutní čas:
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Pohyb hmotného bodu v pohybující se referenční soustavě

• kartézská soustava souřadnic S:  x, y, z

• pohybující se kartézská soustava S’:  x’, y’ , z’ 

konstuturr 
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• Jelikož je vzájemná rychlost soustav konstantní, 

budou zrychlení v obou soustavách stejná:
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• pohyb hmotného bodu M v inerciální soustavě,

Gallileova transformace:

• rychlost hmotného bodu M:



Pohyb hmotného bodu v rotující soustavě souřadné

• kartézská soustava souřadnic: x, y, z

• kartézská soustava otáčející kolem osy z= z’ : x’, y’ , z’ 
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Pohyb hmotného bodu v rotující soustavě souřadné

• kartézská soustava souřadnic: x, y, z

• kartézská soustava otáčející kolem osy z= z’ : x’, y’ , z’ 
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• složky odstředivého zrychlení:  0,, 22 yxaO
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• složky Coriolisova zrychlení:



Pohyb hmotného bodu v rotující soustavě souřadné

• obecnou rotaci kolem libovolně orientované osy 

můžeme získat složením tří rotací kolem souřadných os.
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• Coriolisovo zrychlení při rotaci kolem obecné osy:

 raO


 

• Coriolisovo zrychlení je tedy kolmé jak na vektor úhlové rychlosti      (směr rotační osy),

tak na rychlost hmotného bodu     v rotující soustavě souřadné. 
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• Odstředivé zrychlení zrychlení při rotaci kolem obecné osy:

 z  ,0,0




Dynamika hmotného bodu, hybnost, síla

Míra posuvného pohybu tělesa - hybnost: 

vmp




hmotnost tělesa rychlost hmotného středu tělesa

Galileův princip relativity: Fyzikální zákony mají stejný tvar ve všech souřadnicových 

soustavách, které jsou navzájem v klidu, nebo v rovnoměrném

přímočarém pohybu v tzv. inerciálních souřadných soustavách

Proč se tělesa (hmotné body) pohybují?

Pojem síly je dán osobní zkušeností. Síla může mít buď statický (deformační) 

nebo dynamický účinek (mění pohybový stav těles) .

Síly jsou vektory, mají tedy své působiště a směr. Síla působící na hmotný bod je 

vektorem vázaným na bod.



Newtonovy zákony
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2. Zákon síly: Časová změna hybnosti tělesa je úměrná 

působící síle a má s ní stejný směr.

Kde k je konstanta v soustavě jednotek SI je k =1. 

Pokud je hmotnost konstantní ,v <<c          2
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1. Zákon setrvačnosti: Těleso setrvává v klidu nebo v rovnoměrném přímočarém pohybu 

pokud není nuceno vnějšími silami tento svůj stav změnit.
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3. Zákon akce a reakce: Každá akce vyvolává reakci opačného směru.Vzájemné síly mezi 

dvěma tělesy mají vždy stejnou velikost a opačný směr.
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Všechny Newtonovy zákony se vztahují na pohyby těles v absolutním čase a prostoru



Newtonovy zákony, moment síly, moment hybnosti

 FrM


Moment síly:

Jeho velikost je rovna:  FrFM  sin

Pro studium kruhového pohybu hmotného 

bodu (hmotného středu tělesa) zavádíme pojem 

momentu síly a momentu hybnosti vzhledem k 

bodu O. 

Moment hybnosti:  prb
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Druhý Newtonův zákon vynásobíme zleva vektorově polohovým vektorem:
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Pohybové rovnice

zákon síly
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Šikmý vrh obecně
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Šikmý vrh
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Šikmý vrh
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Poloha maxima:

g

v

g

v

g

v
gtvgtz

g

v

g

v
tvx

g

v
tvgt

vgtv

ttv

MMM

MM

MM

z

Mz

2

sinsinsin
sin

2

2sincossin
cos

sin
sin0

sin

,0

22

0

22

0

2

0

2
1

0

2

2
1

2

0

2

0
0

0
0

0






























x

0v


z

G






Šikmý vrh

x (m)

0.00 0.02 0.04 0.06 0.08 0.10 0.12

y
 (

m
)

0.000

0.005

0.010

0.015

0.020

0.025

0.030

 = 15
o

 = 30
o

 = 45
o

místo dopadu:
g

v
xD

2sin2

0

poloha maxima:
g

v
xM

2

2sin2

0 


výška maxima:
g

v
zM

2

sin 22

0 


DxDxDx

mx

mx

mx

mz

mz

mz

trajektorie:




22

0

2

cos2

1
tg

v

x
gxz 

x

0v


z

G






 (
o
)

0 20 40 60 80

x
m

a
x
 (

m
)

0.00

0.01

0.02

0.03

0.04

0.05

0.06

Šikmý vrh

 
g

v
x

2

2sin2

0
max




o45

1

0 ms1 v

x

0v


z

G




 

  



4502cos

0
2

2cos2

d

d 2

0max





 g

vx



t (s)

0.00 0.02 0.04 0.06 0.08 0.10 0.12 0.14

v
 (

m
/s

)

0.65

0.70

0.75

0.80

0.85

0.90

0.95

1.00

1.05

 = 45
o

Šikmý vrh

Velikost rychlosti:
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