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Ф-9                                                  Основные понятия кинематики                     ОК-1


1. Предмет механика.


· В механике изучается простейший вид движения – изменение положения тел относительно друг друга или их отдельных частей, такое движение называется механическим.
· Основная задача механики – определить положение тела в пространстве в любой момент времени.
1.1 Основные разделы механики: 

· Кинематика – изучает “геометрию” движения, т.е. математически описывает движение тела без анализа причин, его вызывающих. Устанавливается математическое соотношение между его различными характеристиками, такими как перемещение, пройденный путь, скорость, ускорение, время движения.

· Динамика –изучает причины вызывающие то или иное движение.

· Статика – изучает условие равновесия тел.

2  Физические модели.

Реальные движения тел порой так сложны, что при их изучении можно пренебречь несущественными для рассматриваемого случаями деталями. С этой целью в физике прибегают к моделированию, т.е. к составлению упрощенной схемы явления, позволяющей понять его основную суть.

Важную роль в механике играют:

· модель материальной точки  

· модель абсолютно твердого тела.

2.1 Материальная точка – это тело, геометрическими размерами которого в условиях задачи можно пренебречь и считать, что вся масса тела сосредоточена  в геометрической точке(точка не имеет размеров).

Модель материальной точки применима прежде всего в случаях, когда размеры тела много меньше других характерных размеров в условиях данной задачи.

 Например: при составлении графика движения поезда по маршруту Ухта – Москва размеры поезда значительно меньше расстояния от Ухты до Москвы. В этом случае поезд можно принять за материальную точку. При изучении распределения нагрузки  на опоры моста при прохождении через него поезда размерами поезда уже нельзя пренебречь. В этом случае поезд нельзя считать материальной точкой.


2.2  Абсолютно твердое тело – это система состоящая из совокупности материальных точек, расстояния между которыми в условиях задачи можно считать неизменными.
Модель абсолютно твердого тела можно применять, когда в условиях рассматриваемой задачи деформации реального тела пренебрежимо малы.


 Внимание!  Таким образом в дальнейшем мы будем изучать механическое движение не реальных тел , а их моделей.

3. Система отсчета.
Чтобы определить положение тела в пространстве необходимо выбрать:

· тело отсчета – тело, относительно которого рассматривается движение тела

· систему координат, связанную с телом отсчета

· прибор для измерения времени – часы.

 Тело отсчета, связанная с ним система координат и прибор для отсчета времени образуют систему отсчета, относительно которой и рассматривается движение.

Внимание! Решение любой задачи кинематики начинается с выбора системы отсчета.

4. Описание механического движения.

 Существует два основных способа описания механического движения.

Векторный способ
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Радиус – вектор 
[image: image2.wmf]r

r

 представляет собой вектор, проведенный из точки начала отсчета выбранной системы координат к материальной  точке, движение которой изучается.
· Положение материальной точки А задается с помощью радиус –вектора  
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· При движении точки А конец радиус- вектора описывает в пространстве некоторую линию, которая называется траекторией.
· В зависимости от вида траектории движения разделяются на прямолинейные и криволинейные.

Координатный способ
· Положение материальной точки определяется координатами x, y и z, которые представляют собой проекции радиус вектора на координатные оси.

· Движение материальной точки описано полностью, если известен радиус- вектор как функция времени 
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, т.е. известны три скалярные функции 
[image: image5.wmf](

)

(

)

(

)

t

z

t

y

t

x

,

,

.

· Уравнения зависимости радиус- вектора движущейся материальной точки от времени
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 и система уравнений:
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 называются кинематическими уравнениями движения материальной точки.

5. Перемещение
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 и пройденный путь
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· Вектор, равный разности радиус- векторов в  конечный и начальный момент времени называется перемещением:  
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· Перемещение
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вектор, соединяющий положение материальной точки в начальный и конечный момент времени

· Путь 
[image: image15.wmf]l

длина траектории, пройденной материальной точкой. Путь – скалярная величина.

6. Проекции вектора перемещения.


· Проекцией вектора на координатную ось называется длина отрезка между проекциями на эту ось начала и конца вектора

· Если от проекции начала вектора к проекции конца вектора идем по направлению координатной оси, то проекция считается положительной. В противоположном случае проекция считается отрицательной.
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    - проекция вектора 
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