***Galileiho transformace

Galileiho transformace se tyka problému pohybu dvou inercialnich soustav. Uvazujme inercialni
soustavu &, kterd se pohybuje rychlosti o velikosti v vzhledem k inercialni soustavé S; v obou
soustavach pritom zvolime soustavy souradnic Oxyz resp. 0x%z",

Vezmeme v Uvahu pouze tzv. specialni Galileiho transformaci, tj. transformaci mezi
takovymi dvéma inercialnimi soustavami, u nichz v pocatecnim case f;=0s splyvaly soustavy
souradnic Oxyz a OUx¥%'. Inercidlni soustava 5 se zacala v Case f; =0s pohybovat vici soustavé S
rychlosti o velikosti v v kladném sméru osy x (resp. x*). Urcitou uddlost A popiSeme v soustavé 5
soufadnicemi [xi:Fa:ziiti], v soustavé S popiseme tu samou udalost soufadnicemi [xa:¥aiZaita].
Mezi uvedenymi souradnicemi plati prevodni vztahy: = =%, - vy, Fi=Fs, 2 =24 a #, =% (viz obr.
1, kde je zobrazena udalost A pouze v soustavé souradnic v roviné).

V reci klasické mechaniky je bodova udalost totéZ co hmotny bod!

Bude-li se bod A pohybovat rychlosti o velikosti u vzhledem k soustavé S, Ize jeho velikost
rychlosti ' vzhledem k soustavé 5 vyjadfit z nasledujici Gvahy. Za Casovy okamzik &f se zmeéni
poloha bodu A o 4z} = Ax, —-v.4f Vzhledem k tomu, Ze pro velikost x-ové slozky rychlosti bodu A
vzhledem k soustavé S plati w, =‘ZL:‘ a pro velikost x-ové slozky rychlosti bodu A vzhledem

Yy o ;L4 (o2 , v o Ci .
k soustave S~ plati ;= %, dostavame z vyrazu pro prirustek polohy (po vydéleni &f); w; =, — ¥,
Pro slozky rychlosti ve sméru os y a z (resp. »* a z') dostadvame: ty =ty a uf =1,

ﬁ—:) |ze dostat vztah pro transformaci zrychleni

Analogickou Uvahou (tedy s vyuzitim vztahu a= 0

bodu A: af =a,, &y =dy g a =2,
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Obr. 1

Inverzni Galileiho transformaci je transformace, pfi niz pfechazime ze soustavy 5 do
soustavy S.

To znamena, ze vyjadfujeme ,necarkované” souradnice, rychlosti a zrychleni (resp. jejich
slozky).

Obecna Galileiho transformace pak odpovida situaci, kdy pocatky soustav souradnic
inercialnich soustav S a 5 jsou v{ci sobé posunuty v libovolném sméru o libovolnou vzdalenost, osy
jsou vici sobé natoceny o libovolny Ghel a vektor rychlosti # neni rovnobézny s Zadnou z os soustav.
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