Analyticka Mechanika

Alternativai formulace klasické mechaniky, zakladni veliding jsou skalarni funkce
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Pr. Matematické kyvadlo s proménlivou délkou zavésu
7 X
(H/ 1= 2u) vazby: !4(’1] =m1=0 holonomni, skleronomni, udriujici,idealni
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7, m

Pozn. Holonomni vazba je vidy udriujici.
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Holonomni soustava — soustava, kfera je podrobena pouze holonomnim a semiholonomnim vazbam

= dale budeme v analytické mechanice pracovat pouze s holonomnimi soustavami
a zapisovat véechny jejich vazby jako holonomni



Vazbové sily holonomnich vazeb (Reakéni sily) — nejsou zname predem (narozdil od akénich sil)
e ]ﬁ T+N eR" pro Jednu vazbu g(; 0=0 v
1 | '
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0¥,
Pozn. Nebude—li veceno jinak, Tak holonomni vazbu povaiujeme vzolq, za hladkou.
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Lagrangeovy rovnice 1. druhu  (1775)  —pro soustavu N hmotngch bodi s holonomnimi vazbami
v inercialni vztainé soustavé (kartézské souradnice)
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