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Ф-9                        Относительность механического движения.  Закон сложения скоростей.        ОК-6
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Изучение механического движения начинают с выбора
[image: image26.wmf] системы отсчета:

        Тело отсчета – тело, относительно которого рассматривается движение          материальной точки.


      Система координат, связанная с телом отсчета.

                   Прибор для измерения времени – часы. 

     0                                                                                                                    Х

                                       х

· Система отсчета может быть связана с любым телом( подвижным или неподвижным). Следовательно системы отсчета могут быть подвижными и неподвижными.

· Характеристики механического движения: траектория, перемещение, путь, скорость , ускорение -  зависят от выбора системы отсчета. В этом и состоит относительность механического движения.

Например: траектория точки  А  обода колеса велосипеда имеет различный вид в разных системах отсчета.
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Траектория- циклоида.
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Траектория - окружность
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Точка А неподвижна.


2. Классический закон сложения скоростей.

· Движение тела относительно неподвижной системы отсчета называется абсолютным.
· Движение тела относительно подвижной системы отсчета называется относительным.
· Движение подвижной системы отсчета относительно неподвижной называется переносным.
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Рассмотрим движение лодки в двух системах отсчета: а) относительно берега(земли) – неподвижная система отсчета – XOY;   б) относительно плота(воды) –подвижной системы отсчета - X(OY(
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 -перемещение лодки относительно берега (абсолютное перемещение) 
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-перемещение лодки относительно плота( относительное перемещение).
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- перемещение плота относительно берега (переносное перемещение).

Из рис. следует, что  
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В случае равномерных движений:
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   - закон сложения скоростей.

· Скорость тела относительно неподвижной системы отсчета равна векторной сумме двух скоростей: скорости тела относительно подвижной системы отсчета и скорости подвижной системы отсчета относительно неподвижной.

· Закон сложения скоростей выполняется для любых движений.


· В случае равнопеременных движений:  
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 - закон сложения ускорений.

· Если  системы отсчета движутся равномерно прямолинейно 
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, то ускорение тела одинаково во всех системах отсчета!!!

3. Относительная скорость двух тел.
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Введем еще одну систему отсчета X(O(Y(, которую свяжем с первым телом.
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- скорость первого тела в системе отсчета  XOY.
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 - скорость второго тела в системе отсчета  XOY.
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-  скорость второго тела относительно первого.

Из закона сложения скоростей следует, что             
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· Скорость движения второго тела относительно первого равна векторной разности скоростей этих тел в одной системе отсчета.
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