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Pozn. Pro jednodasticovy systém plyne 2 Galileovské invariance pohybovich rovnic nulovost sily.
Pohybove rovnice musi byt invariantni vidi Galielino transformacem pouze pokud popisuji
izolovanou mechanickou soustavu.
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Cyklicka souradnice ¥ %’5=o D fy= —-fkﬂcf’ =La=f=Konad



Cyklicke sou?aolmceﬁ ‘\5=i=l‘4ﬁ

Konstanta (lze vupustit)
—
Routhova funkce & _ ¢ _ & P’ '

2.) Pohyb astice ve sféricky symetrickém potencislovem poli

L(®%R) = %gﬁn- U(I51) Integraly pohybu aAL.-'o »E= —{kﬁ + U(I)
iK'= 0\5(2\)1 =2 L )'th*)'t = Konad
prejdeme k sfévick(@ souradnicim pro kfere G Ry = rl, =0
0sa 2z miri ve smeéru L pak ©=12-‘- =0 pohuyb probiha v rovineé
" . : )douci poca Ime kL
t= g-é)\(l‘tuﬂ’@ + A0 §*) = Uln) = %H(h‘*«n‘?")-U(n) jdouci pocatkem a kolmé k L

C%k\ucka SOMFaOIV\iCGCf a%%‘-‘o = /‘9" ~es —(-kl'L (F L3 £ k‘“‘d = Cf—ége CP(L\ = Sen“d‘k Cr



Cyklicke souradnice B P= o =MR Konstanta (lze vypustit)

Routhova funkce L=t -RP= %M "'%f"ﬁ - V(R = 17 =~ ‘zl'ﬁ 7 L= UORi)

2.) Pohyb astice ve sféricky symetrickém potencislovem poli

L(®%R) = ﬂxf‘i’- U(I51) Integraly pohybu ai‘-o 2 E= —{kﬁ + U(I)
iK'= 0\5(2\)1 =2 L )'th*)'t = Konad
prejdeme k stérickgm souradnicim pro kieré G YR = 7l =0
0sa 2z miri ve smeéru L pak ©=12-‘- =0 pohuyb probiha v rovineé
A ) -2 ‘a . jdouci pocatkem a kolmé k L

L= %@(nunﬁe + A ® @) - Uln) = ;—H(hhui(f‘)-()(ul

C%k\ucka SOMFaOIV\iCGCf a%%‘-‘o = /‘9" ~es —(-kl'L (F L3 £ k‘“‘d = Cf—ége CP(L\ = Sen“d‘k Cr

Routhova funkce efektivni potencial
2 2 ,_ ﬂa

~="_- -4 . ,Lf ___2___4 5 _
L=L-%he (R m t‘w)-U(m) w7 T 26"‘1- Ul = (Ln U,#(n) U’&“‘“U(’“"zémt




3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

Ligd) = 2T -Ug)



3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

L(cm,\ = %T(@@,‘ -U(g) Integral pohybu g—"ro = E=T+U-= 4? @pfra— U(g) = Kenad



3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

L(cm,\ = %T(@Q} -Ui) Integral pohybu %L;: =0 E=T+U-= "? (.pc"fa- U(g) = Konad
1 _ AE-Uy) 2 +.| 2(E-U(9)
v T ve T

znaménko urcuje smér pohybu

A= T(\
4 9.(E U@m j 3 i



3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

, aL
L(%QA = -;:T(@(V -U(g)) Integral pohybu YR =0 E=T+U=
1 _ AE-Uy) = +. [ 2(E-Ug))
v T 9’ T

znaménko urcuje smér pohybu

A= T(\
4 9.(E U@m j 3 il

- j’ @ N vedeni zapsané pomoci infegralu
2(E-06Y ™% tav. eseni v kvadraturach

— (3,\5‘,14- U(g) = kenad



3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

L(cm,\ = %T(@Q} -Ui) Integral pohybu %L;: =0 E=T+U-= "? (.pc"fa- U(g) = Konad
1 _ AE-Uy) > g = +.| 2(E-U(9) Uy
¥ Tegd T

znaménko urcuje smér pohybu

A = T( A
4 9.(E U@m j 3 il /\
A

- j’ TR dq,-\-A, Feéemvi zvaps(amé pomoci n’/ﬁreqvé\u N g
2(E-06) fzv. vedeni v kvadraturach




3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

L(%‘V = %T(@@} -U(«;,\ Integral pohybu oL
(v_ = 2(E-U(9)) = q/ =T 2(E-U(gY) U(?)
T T
znaménko urcuje smér pohybu
'_’.'4 = T( A } X /{. _E
9.(E U@m

T

.

2AE-0)) 49

reseni zapsané pomoci infegralu
f2v. regeni v kvadrafurach

ZLL——C)"‘? E=T+U=

— (3,\“, +U(g) = Kool

Pocatecni podminky 4, E




3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

, al. .
[_(%(w = %T(@Q} -Ui) Integral pohybu YR =0= E=T+U= — (7\‘[/1* U(g) = kenad
v 2(E-UY) +_ [2(E-uty) Uy Pohyb je mozng pouze tam, kde Ulg) & E
= — ——
¥ T Q/ T : Pocatecni podminky 4, E

znaménko urcuje smér pohybu

=T ¢ |f4i SN 1_ 2N

9.(E U@m

- j’ T WA reseni zaps{amé pomoci integralu qu N__" ? 9
2(E-06Y Y% tav. egenivkvadraturach /
Boolq, obratu U(g,) = E



3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

, al.
L(cm,\ = %T(@Q} -Ui) Integral pohybu i =0 E=T+U= — (.Pc‘, +U(9) = kenak
v 2(E-UY) + [ 2(E-U(g) Uy Pohyb je mozng pouze tam, kde Ulg) & E
B ———— ,—'_7 = -
¥ T Q/ T : Pocatecni podminky 4, E

znaménko urcuje smer pohybu Finitn pom\o/ Infinitni pohyb
(-] To 4 [§al I AN e N

Q(E U(‘{/\) potencidlova

Jama

-\ e vedeni zapsané pomoci infegralu qu N__~ 9'; ? 9
j 2(E-0E)) d“’+A° f2v. vedeni v kvadraturach A / c :




3) Pohyb konzervativni soustavy s jednim stupném volnosti

, alL. .
[_(%(w = %T(@Q} -Ui) Integral pohybu YR =0= E=T+U= — (7\‘[/1* U(g) = kenad
Q;‘ _ Z(E‘U(‘P) 5 q/ + [ 2(E- U(V) U(?) Pohyb je moing pouze tam, kde U('-’r) £FE
T T , Pocatecni podminky 4, E
znaménko urcuje smev pohybu Finitni pom\o/ Infinitni pohyb
- { T [l e\ e\
Q(E U(‘{/\) : potencidiova : e

Jama

-\ e vedeni zapsané pomoci infegralu qu N__~ 9'; ? 9
j 2(E-0E)) d“’+A° f2v. vedeni v kvadraturach A / c :

Pozn. veseni pivodnino problému dvou téles zavisi celkem na 12 infegraénich konstantach, které jsme
pouzili v tomto poradi B R, e (0,6,0),%,; E, A,



