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1) Kiivky - zakladni konstrukce
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 Dotyk dvou Kivek :
spol€énéa t&na i normala

a) V - bod vraty jedina t€na)
b) U - uzlovy bod dvé rizné teny)

A? ' B° | Rektifikace oblouku
o 50 40 4 i Obloukrozélime na mensi oblouky
a ty nahradimestivami

2) Z&akladni pojmy

VySetujeme vilastnosti spojitého pohybu hybné rovinnéstaty po pevné rovin
Polohy pohybujiciho se Utvaru jsotitpm primo shodné atvary.
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Polohy hybné soustavy Piima shodnost

Poznamka Pohybem budeme rozétrpohyb hybné rovinné soustavy po pevné.

Kiivka vytvarena pohybem bodu nebéivky
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T - trajektorie bodu A

(k) - obalka kitvky k



(k) - obalka kruznice k (k) - bodova obalka primky k

ﬁﬂ%g}a obalka kruznice jako ekvidistanta trajektorie jeji stfedu
s
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3) Uréeni pohybu, dalSi poloha utvaru hybné soustavy

1) &ma trajektoriemi {8}
Pohyb je wten  2) déma obalkami (d),(b)}

3) trajektorii bodwbalkou kivky {7%,(a)}

Priklad 1; Pohyb je ufen d¥ma trajektoriemir®, 78 bodi A,B. Sestrojte dalsi polohu
daného bodil
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Priklad 2: Pohyb je ufen obalkam{a), (b) ptimeka,b. Sestrojte dalsi polohuimky c.
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Priklad 3: Pohyb je ufen obalkoya) piimky aa trajektoriiz” bodu A.
Sestrojte dalSi polohu dané kiteghk
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4) Okamzity sted ot&eni - pol pohybu

Pohyb v rovig Ize v kazdem okamziku nahradit &mim nebo posunutim.i®t ot&eni
nazveme okamzitymigidem otéeni - pélem pohybu. Vifpact posunuti je pdl nevlastni.

Normaly vSech trajektorii a obalek v bodechitérpolohy prochazeji pélem této polohy.
Poznamka Budeme pouzivat nazyadl pohybu

S, Konstrukce p6lt pohybu

Poznamka U polki pouzivame dolnich indéx jsou sodasti nazvu fislusnych pal
a né&islem polohy pohybujiciho se bodu.

Konstrukce tény trajektorie a dotykového bodu obalky pomoci gadinybu

Tedna trajektorie v bock trajektorie je kolmice naifslusnou normalu

Dotykovy bod tvorici kiivky s obalkou lezi v patkolmice z gislusného pélu narikvku

Texnat trajektorier®v bods B2

Dotykovy bodl pifmky a®a kruznicek?
s obalkowa) a () ve druhé poloze



Priklad 1: Pohyb je uten d¥ma trajektoriemir®, 78 bodi A,B. Sestrojte t&nu 7¢v C2.

Priklad 2: Pohyb je uten obalkam{a), (b) ptfimeka,b. Sestrojte dotykovy bodimky
c?s jeji obalkou.
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Priklad 3: Pohyb je ufen obalkoya) piimky aa trajektoriiz” bodu A.
Sestrojte dotykovy bod kruZnices jeji obalkou.




5) Hiklady

Priklad 1 Sestrojteast obalky kruznick& v daném pohybu.

Priklad 2 Sestrojt&ast obalky usiky AB v daném pohybu.




Priklad 3 Sestrojt&ast trajektorie bodB v daném pohybu.




6) Polodie pohybu

Spojitym pohybem hybné soustavy vznikne spojita Zmmeopoti pohybu.

Pevna polodiep je mnozina pdi pohybu lezici v pevné soustav

Hybna polodie h je mnozina boil hybné soustavy, kter&liem pohybu postugn
piechazeji do fislusnych pal pohybu.

Hybna polodie sednem pohybu kotali po pevné polodii. Dotykovy bodiogkdi je pdlem
prislusné polohy.

Pevna polodie pohybu

Priklad: Sestrojt&ast pevné polodiep pohybu daného trajektoriemi biod aB.
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Hybna polodie pohybu

Priklad: Sestrojt&éast hybné polodieh daného pohybu.

Z minulého gikladu mamesestrojené bod
$.,S,S,S pevné polodie.

Konstrukce bodu S? hybné polodie h°
(A% L A%, B2 - B?)
A A’B%S, - A A’B°S) = S)Oh°

Podobr mizeme sestrojit dalSi body
hybné polodieh?:

A A'B'S, -~ A A°B°S] = SPOh°

A A’B3S, - A A°BS) = SOh°

7) Vratny pohyb

Vratny pohyb vznikne zaémou pevné a hybné soustavy.

A
A 5 (@)
.—//_G——\

Pevna polodie vratného pohybu je hybnou polodiifvodniho pohybu.



Priklad 1 K danému pohybu tete pohyb vratny

Priklad 2 Ur¢ete hybnou polodii daného pohybu pomoci vratnéhnyipo

10



