
Konzervativní pole
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Tření

• smykové tření

• s – koeficient statického tření

• k – koeficient kinematického tření

ks  

• typické hodnoty s = 0.3 – 0.6
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Tření

• smykové tření
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Tření
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Tření

• valivé tření
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Harmonický oscilátor – pružina
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Harmonický oscilátor – pružina
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Setrvačná a gravitační hmotnost

• 2. Newtonův zákon: amF s


= ms – setrvačná hmotnost

= míra setrvačnosti tělesa

• Gravitační zákon:
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mg – gravitační hmotnost

= míra velikosti gravitační síly

ekvivalence setrvačné a gravitační hmotnosti
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slabý princip ekvivalence



Setrvačná a gravitační hmotnost
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Harmonický oscilátor – pružina
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Harmonický oscilátor – pružina
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Harmonický oscilátor – pružina
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Tlumené kmity
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Tlumené kmity – aperiodický pohyb
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Tlumené kmity – mezní aperiodický pohyb
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Tlumené kmity
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Komplexní čísla
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Tlumené kmity – tlumený harmonický pohyb
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Tlumené kmity – tlumený harmonický pohyb
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Opakování - Tlumené kmity
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Nucené kmity
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Nucené kmity
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Nucené kmity s tlumením
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Nucené kmity s tlumením
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Nucené kmity s tlumením – řešení v komplexní reprezentaci 



Nucené kmity s tlumením – řešení v komplexní reprezentaci 
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