Altalanos mozgas leirasa sikbeli polar koordinata rendszerben

Ha a mozgast a sikbeli polar koordinatarendszer bazisvektoraival akarjuk leirni, akkor
figyelembe kell venniink, hogy az é, és €, bazisvektorok fiiggnek a test helyétol.
Lasd abra:

A test pillanatnyi helyzete egyszertien:
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{ e, bazisvektor derivaltjat is meg kell
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Az 1d0 szerinti derivaltra pontot
hasznalva:

v =re,+re,

A bazisvektorok derivaltjanak meghatarozasahoz irjuk fel azokat a fix €, és é,,
segitsegével...



A bazisvektorok derivaltjai

Az €, bazisvektort a lathatosag kedvéért eltolva
az origoba ¢€s jelolve a bazisvektorok 1 hosszat:

é, =cos@é, +singé,

ey = —Sin@ e, + cos@ e,

A @ ugye szintén fiigg az 1d6tol,
ezért lancszabalyt alkalmazva meég
egy ¢ szorzo bejon.

Tehat a derivaltak: ~  -sing cosp K
3 : . . - O

é, = —sin @ ¢e, + cos ¢ pe, = ge,

€, = —COS @ Y€, — sin @ pé, = —@é,

Most mar fel lehet irni a sebességet €s gyorsulast:

U =16, + 1é, = 7é, + r(8é, = 16, + rwé,

d =78, + 78, + (8, + 1§8, + T8, = 6, + 798, + 798, + T¢E, — TYPPE, =
= (F —ro?)eé, +2r¢ +r$)é, = (i —rw?)e, + 2rw + rp)é,



Egyenletes €s egyenletesen valtozd kormozgas

Kormozgas esetén: ¥ =7 = ( sugarirany

Egyenletes kormozgasnal pedig: ¢ = =0
Tovabba: ¢ = w = adllandé ésr = R

erintéirany
UV =T1€. + rwé, = Rwé, = ve, (v =allando)
d = (i —rw?)é, + 2w +rp)é, = —Rw?é, = —a,é,
a.p = allandé nagysagu
centripetalis gyorsulaskomponens
Egyenletesen valtozé kormozgasnal pedig: ¢ = [ = allando
U =T1€,. + rwé, = Rwé, = vé, (v = pillanatnyi sebességnagysag)
12
d = (f —rw?)é, + 2w +rp)é, = —Rw?é, + RBé, = ——¢€, + RBE, = —a 6, + a.é,

R

a.p = pillanatnyi centripetalis gyorsulaskomponens
a; = alland6 nagysagu tangencialis gyorsulaskomponens



