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5. Кинематика точки

Способы задания движения точки: 1) естественный, 2) координатный, 3) векторный. 

[image: image1.wmf])

t

(

r

r

r

r

=

Векторный способ – положение точки определяется ее радиус-вектором 
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Естественный способ – указывается траектория точки, закон ее движения по этой траектории, начало и направление отсчета дуговой координаты: s=f(t) – закон движения точки.
Координатный способ – положение точки в пространстве определяется координатами, закон движения точки: x=f1(t), y=f2(t), z=f3(t).  Исключив из уравнений параметр t, получаем уравнение траектории:  f(x,y) = 0 (для плоскости).

Скорость точки. Вектор скорости: 
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 – первая производная от радиус-вектора по времени (точка обозначает производную по времени).

Проекции скорости:  
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Модуль скорости:  
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направляющие косинусы: 
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Если модуль скорости не изменяется с течением времени, то движение называется равномерным.

При естественном способе модуль скорости  
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Скорость всегда направлена по касательной к траектории.

Ускорение точки.  
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Проекции ускорения:  
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Модуль ускорения: 
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направляющие косинусы: 
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При естественным способе задания движения полное ускорение раскладывают на нормальное и касательное (тангенциальное) ускорения: 
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,  где ( – радиус кривизны траектории, нормальное ускорение направлено по нормали к траектории (( к касательной) всегда к центру кривизны, т.е. в сторону вогнутости. Нормальное ускорение характеризует изменение скорости по направлению.

Модуль касательного ускорения 
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, касательное ускорение направлено по касательной к траектории. Касательное ускорение характеризует изменение скорости по величине.

При ускоренном движении направление касательного ускорения и скорости совпадают, при замедленном – противоположно.    Т.к.  
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Частные случаи движения точки:

1) Прямолинейное: радиус кривизны (= ( (бесконечно большой) ( аn= 0, a=a(.
2) Равномерное криволинейное движение: v = const  ( a(= 0, a = an. Ускорение появляется только за счет изменения направления скорости.

Закон движения:  s = s0+v(t,  при s0= 0    v=s/t.

3) Равномерное прямолинейное движение: а = a(=an=0.

4) Равнопеременное криволинейное движение:  a(= const,   v = v0+a((t,
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. При равноускоренном движении знаки у a( и v одинаковы, при равнозамедленном – разные.
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