Newtonova mechanika hmotnjch bodi

Newtonovy zakony (1687) (pivodné formulované v Newtonové absolutnim prostoru)
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3.NZ Akce areakce — vzajemna plsobeni dvou téles jsou vidy stejné velka a mivi opadngmi sméry.
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Celkova energie E=T+V i__% = d—*—c(*?m =Q® Véta o mechanické energii
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V soustavé hmotného stredu (B'=0) | T= T“;s + f'i MV:‘:S Konigova véta




Tzolovana soustava hmotnich bodi — nepiisobi na ni sadné vnéisisily( E®=0 YaeN)
P=0 2z celkové hybnosti MR=0 = R=V=konst. = R=VA+R,
=0 272 celkového momentu hybnosti rovnomérng primocary pohyb hmotného stiedu

E=0 Z7Z celkové mechanické energie celkem 10 2akond zachovani
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Véta o virialu
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Tsou—li navic si\tg,]_::, potencialni 1). E:—V*\) gﬁ\:; a pofencial V=V,...,X,d) je homogenni funkce

stupné & v proménngeht,,...,x, pak {Ey=0 > (T>'§%‘(U>
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Oznacime—li E=T+U pak {EY = <F>+G> =(4+%)<G> aplati {0 = g7 <E>
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Te—li WaVlCaL'O pak E= konst. je celkova energie {EY=E {Tr= %zl %



