Teoveticka Fyzika 1 — Analyticka Mechanika

Mechanika klasicka  /relativisticka  /kvantova

— Newtonova mechanika (pouziva vektory )

Isaac Newton — 1. dilo teoreficke fyziky
MatemaTicke principy prirodni filozofie (1687)
1. 2akon sefrvacnosti —

2.z28konsily  dR.® wd=F

3. 24kon akce a reakce - ; 8
E,= E‘ slaba verze I

Gvavi’faémi z4kon silna verze o RS

silakferou pusoblB na w

Newtonovy pohybové rce. miiidy= F (i, iih,A)

inercialni vetaina soustava

K= 6,674 40" i By 57

Analyticka Mechanika

Kniha: Klasicka feoreficka fyzika,
1.stoll, 7. Tolar, 1.Tex, Karolinum 2017

— Analyticka mechanika (pouziva skalary)
Soubor alfernativnich formulaci klasické mechaniky
vychazejicich z Tz2v. principi mechaniky,
Gottfried Wilhelm Leibniz — 3iva sila m§2=2T
Maupertuis, Bernoulli, Euler, d* Alembert, Laplace
Principy mechaniky =» pohybové rovnice.
Napi: " Pri pohybu soustavy mezi dvémakonfiguracemi je
S= LTy =<V minimalni. *
(Fermativ princip 1662 — éiveni svétla)
— Lagrangeova mechanika 178
— Hamilfonova mechanika 1833
— Hamiltfon—Tacobiho rovnice

vihody — eliminace sily, snadné zobecnéni mimo oblast mechaniky (teorie pole, kvantova mechanika)
— efektivita pro slozité ulohy s vazbami, elegance, moznost uziti vyssi matematiky

Lagrangelv formalizmus — nejprve pro soustavu volngeh hmotngeh bodi

Podet stupiit volnosti A= nejmensi pocet parametrti nutnjch k uréeni polohy (konfigurace) soustavy
(podet navzajem nezavislich pohubii, kferé mize soustava konat)

-pro soustavu NelN volngch hmotnich bodi v 3—dimnezionalnim prostoru je A=3N

«konfiguraci soustavy (polohu viech jejich bodi) budeme reprezentovat jedingm bodem Xe IR™
v 3N vozmérném euklidovském prostoru tzv. konfiguradnim prostoru
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Zadinat s popisem budeme vidy v inercialni vataine soustaveé (v kartézskych souradnicich).
V neinercialni soustavé

bychom museli pridat
setrvadné sily anajit
pro né pofencialy.
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Po vypodteni derivaci funkce L dosadime za X; neznamé funkce asu X;(A) a ziskame
tak obycejné diferencialvi rovnice 2. vadu pro Tyto neznamé funkce.

Pozn: Lagrangeovy funkce dvou neinteragujicich soustav lze sedist a ziskat Lagr. fci. popisujici obé soustavy.
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