2. Téma

Princip relativity klasickej mechaniky makroskopickijch telies. Skladanie rijchlosti v Galileiho transformdcii.

V klasickej mechanike bola hmotnost telesa stotoziiovans s mnozstvom latky obsiahnutej v danom telese. Avsak
najrozsirenejsie metddy merania hmotnosti telesa su spojené s vazenim, pri ktorom sa urcuje gravitaénd hmot-
nost, alebo s uréovanim hybnosti, pri ktorom sa uréuje zotrvaénd hmotnost. Podla predstav klasickej fyziky
hmotnost telesa nezdvisela od pohybového stavu telesa a jediny sposob, ako bolo mozné hmotnost telesa zvacsit
bolo pripojenie iného telesa k nemu, a zmensit ju nebolo mozné ind¢, ako oddeli¢ od telesa uréitu jeho ¢ast. Pri
prechode zo ststavy S do sistavy S’ sa teda hmotnost zachovdva (m’ = m) a méze sa teda menit len vyjadrenie
zrychlenia. V ststave S’ plati:
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Sustava troch rovnic znamena, ze zakladny pohybovy zdkon mechaniky pri prechode z jednej inercidlnej ststavy

do druhej nemeni svoj tvar. Ak sa nemeni tvar rovnic vzhladom k uvazovanej transformécii siradnic hovorime,
Ze tieto rovnice su voci danej transformacii invariantné.

Princip relativity klasickej mechaniky

Dosledkom toho, ze vo vsetkych inercidlnych ststavach prebiehaji mechanické procesy rovnako je, ze tvar po-
hybovych zdkonov mechaniky sa prechodom od jednej inercidlnej sistavy k druhej, tiez inercidlnej, nement, t.
j. z hladiska formuldcie tychto zdkonov st vietky inercidlne sistavy rovnocenné.

Dalsim désledkom je tvrdenie, ze pomocou mechanickych dejov prebiehajuicich v inercidlnych sistavach nie je
mozné zistit absolitny pohyb tychto ststav, t. j. & si v pokoji alebo v rovnomernom priamo¢iarom pohybe
voci absolitnemu priestoru. Galileiho princip relativity neumoziiuje zostrojit indikdtor absolitneho kludu na
mechanickom zdklade.

Specidlna konfiguricia inercidlnych sistav: Uvazujme dve vztazné sistavy S a S uréené pravouhlymi
stiradnicovymi osamy X,Y,Z a zaciatkami O obidvoch sistav: S = (0,X,Y,Z) a S’ = (O, X", Y', 7).
Specialny pripad konfigurédcie inercidlnych ststav S a S’ znamen4, ze:

1. sdradnicové osi X a X’ ststav S a S’ splyvaju X = X/,
2. stiradnicové osi Y a Y’ a teda aj Z a Z’ su stéle rovnobezné a stihlasne orientované,
3. ststava S’ sa voéi sistave S pohybuje rovnomerne priamoéiaro v smere osi X rychlostou v,

4. v obidvoch stistavéach sa ¢as za¢ina poéitat (t = ¢’ = 0) od okamihu splynutia zaciatkov O a O’ obidvoch
sistav S a S’.

Specidlna Galileiho transformécia: Ak oznac¢ime siiradnice Iubovolného bodu P v sistave S trojicou
redlnych ¢isel P = [x,y, 2] potom siradnice toho istého bodu v ststave S’ oznacené [2/,y’, 2’| dostaneme
pomocou transformaénych vztahov predstavujicich specidlnu galileiho transforméaciu:
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Skladanie rychlosti

Jednoduchym, ale dolezitym désledkom Galileiho transformécie je skladanie rychlosti v inercidlnych sistavach.
Uvazujme dve inercidlne sustavy S a S’ spliiajice horeuvedent definiciu. Nech pozorovatel spojeny so sistavou
S’ nameria ¢astici konstantnt rychlost ' = [uly, u, u]. Otédzkou je, aki rychlost nameria tej istej castici

pozorovatel spojeny s S. Oznaéme tiito rychlost @ = [ug, uy, u.], potom plati:

,  dx'  dx
uZL’ = % = E — v Uy — VU,
w oW _d_
voody  dt Y
,  dz dz
u = == — =1U
ody dt o ”
Vseobecny vztah pre skladanie rychlosti vo vektorovom tvare je teda:
W ="U-—-—TVresp. u=u'+70.

Ak sa pohyb castice v stustave S’ deje v smer osi X', a teda aj v smere osi X = X’ plati:
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