
Predavanje 30. november 2020

Relativno gibanje

Absolutni koordinatni sistem AKS, relativni koordinatni sistem RKS.
Pisava ~r = ~r0 + ~ζ; ~ζ = ζi~εi, ~εi = Q~ei.

Izrek 1. Obstaja vektor ~ω tako, da je ~̇ iε = ~ω × ~εi. Vektorju ~ω pravimo vektor kotne hitrosti.
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Trditev 1. Vektor kotne hitrosti rotacije R(~e, ϕ) okrog stalne osi je ~̇ω = ϕ̇~e.
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Zveza med relativno hitrostjo in absolutno hitrostjo

Relativna hitrost ~vrel = ζ̇i~εi.

Zveza
~v = ~v0 + ~ω × ~ζ + ~vrel.
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Zveza med relativnim pospeškom in absolutnim pospeškom

Relativni pospešek ~arel = ζ̈i~εi.

Zveza
~a = ~a0 + ~ω × (~ω × ~ζ) + ~̇ω × ~ζ + 2~ω × ~vrel + ~arel.

Sistemski, Coriolisov, relativni pospešek.
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Newtonova enačba v relativnem koordinatnem sistemu

m~arel = ~F −m~a0 −m~ω × (~ω × ~ζ) −m~̇ω × ~ζ − 2m~ω × ~vrel.

Translacijska sila, centrifugalna sila, inercijska sila rotacije, Coriolisova sila.

Primer

Gibanje točke v vrteči se cevi. .
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Foucaultovo nihalo

7



.

8


