Oznaéme

zménu vektoru A z hlediska souradnic inercidlni soustavy a zménu vektoru A

z hlediska souradné soustavy rotujici. Pokud ,rotujici“ soustava nerotuje (neotadi se, je v klidu), jsou

d'A dRA
= ——. Nechme nyni rotujici soustavu otacet se podél osy s Uhlovou frekvenci @ . Pokud je

dt dt
R
vektor z hlediska rotujici soustavy klidu =0, budeme z inercialni soustavy pozorovat jeho
. o dRA d'A ,

zménu (otaceni se kolem osy s danou frekvenci) jako =0 = T =®X A . Dohromady nam
daji obé Casové zmény (soustava se otaci a v ni se vektor A méni)

d'a dRA

—=——+0xA . (1.1)

dt dt

Pro rychlost pak mame vyraz, ktery dosahneme pouhou zaménou r za A:

d'r _dRr
E=T+(&)Xf . (1.2)

. d'r | dRr
Protoze — =V a
dt dt

z hlediska rotujici soustavy, prejde (1.2) na

=R tedy rychlost tak, jak ji pozorujeme v inercialni soustavé a rychlost

v =vR texr . (1.3)

Pokud chceme zrychleni, aplikujeme cely postup stejné na v':

| dIVI dRVI |
a E—tz +OXV (1.4)
aza V' dosadime z (1.3)
| dIVI dR | |
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dt d
dR(vR+wxr) 5
= m +mx(v +co><r)= (15)
dRvR dRe dRr R
=" + o XTI+ X +oxv" +ox(oxr)=

—aR el xrroxvi +oxvh +(o><((o><r) .

Poznamenejme, Ze zména Uhlové rychlosti je stejna, jak z hlediska rotujici soustavy, tak i inercialni

d'e dRe dRo .
—=——+oxo=——-+0, tj.
dt dt dt (1.6)

gl =gf |



Tato rovnost plati pro jakykoliv axidlni vektor B, tj. pro vektor, ktery je rovnobézny s vektorem uhlové
rychlosti B|| m.

Ke stejnému vysledku se mlzZeme dostat i prehozenym postupem, nez jsme pouZili v (1.5). Tam jsme
nejprve vyjadfrili derivaci
d' dR
—=—+0X (1.7)
dt dt
a pak jsme tou derivaci zapUsobili na vektor V', ktery jsme vyjadfili z (1.3). MGZeme ale postupovat
naopak. Nejprve dosadit za v' a pak teprve provést derivaci (1.7).
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d'vR d'e
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dt dt (1.8)
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