Zadani

Auto A se pohybuje s rychlosti v4 a se zrychlenim a”. Auto B projizdi zatackou o poloméru
RPB rychlosti vB. Uréete zdanlivou rychlost a zrychleni auta B v poloze podle obrazku
vzhledem k pozorovateli v auté A. Reste ortogonalni transformaci souradnic.

Reseni

K autu A se vztahuje souradna soustava s indexem 1. Pro auto A plati:
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Auto B se umisti do souradné soustavy s indexem 2, kterd ma stied v poloze auta
A, kterd se vSak pohybuje spolu s autem B. Je natocena oproti soustavé s indexem 1
o uhel ¢, o ktery auto B projelo zatacku, a otaci se vzhledem k ni s thlovou rychlosti
W= —Ig—i. Uhlové zrychleni otaceni soustav a je nulové, protoze velikost rychlosti auta se
nemeéni. Odtud transformacni matice jsou:
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Poloha auta B v souradné soustaveé 2 je dana polomérem zatacky. Vzhledem k této sou-
fadné soustavé se auto nepohybuje, pohyb auta je uvazovan ve vzajemném pohybu sou-

fadnych soustav 1 a 2.
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Pro porovnani pohybu auta A a B je tfeba prevést pohyb auta B do soufadné soutavy 1.
Transformacni rovnice jsou:
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Zdanliva rychlost a zrychleni se ur¢i porovnanim
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