6.3 UBRZANJE TOCKE KOD SLOZENOG GIBANJA KRUTOG TIJELA

Vektor ubrzanja to¢ke A derivacija je vektora brzine po vremenu:

odt L
:rA:F(rer)’

. _d_
aA:aA

au :i[x T+yj+2 |Z+E)><<§é§+17§,7+Cé§)+§€5+i7§”+é§§],

dt

d, =8, +axp+dx(E6, +76, + 8 )+

D!

+wx (Eég + 77é,, +§e;)+ (ééi +1€, + ééz)+ (ééz + ﬁéﬂ + éé:)

te uz izraze (5.2.22)
Ay =8y +aAxP+DxVy + DX (DX )+ DXV
d, =8y, +taxp-w’'p+a

dp =8, +8¢ +ay -
Posljednja jednadZba poznata je pod imenom Coriolisov teorem.
Ubrzanje tocke A tijela je vektorski zbroj prijenosnog ubrzanja

— — — — 2=
a, =8 taxp-wp,

relativnog ubrzanja
érel = Eé.g + néq + Cég ’
i Coriolisovog ili dopunskog ubrzanja:

é = 2((I)erel)'

cor

Prijenosno je ubrzanje vektorski zbroj ubrzanja translacije tocke O,

B, =XT+YJ+7k,
i ubrzanja

- — — 2—-

Bpo1 =AXP—O°P,

zbog sfernog gibanja tijela oko tocke O;.

Primjeri kada je &, = 2(@xV,,)="0
a) Coriolisovo ubrzanje ¢e is¢ez-
nuti kada nema rotacije pomic-
nog koordinatnog sustava &, #,
 tj. postoji samo translacija u
odnosu na nepomi¢ni koordina-
tni sustav. U primjeru kao na
slici 6.2 klizac A se giba po
gredi BCD koje se moZe gibati
samo translatorno u smjeru

BCD.
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i Slika 6.2 Primjer kada Coriolisovo
CD, dakle nema rotacije grede ubrzanje iScezava

Zadaci iz kinematike sloZenog gibanja cestice i krutog tijela



