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SROUBOVICE

Sroubovy pohyb vzniké sloZenim dvou pahybl. rotace okolo osy, kterouizobrazovani
volime kolmou na fidorysnu
Il. pohyb rovnomirné primocary ve smiru osy
rotace.

Proces, ipkterém vznika plocha timto pohybem, se nazyvatioeani. Sroubovat Ize
jakoukoli kivku. Pi nejjednodussi voly Sroubujeme-li bod, dostadvame Sroubovici. Je to
prostorova kivka lezici na valcové ploSe a jeji rovnici snadwaodime.

Polozime-li tedy osu rotace kolmouudprysrg, tak z rotace bodu okolo ogypii jeho
vydalenosti od této osy rovné r, dostavame vztahy:

x=r coqt)
y=rsin(t)

Rovnondrny pohyb ve siru osy z nam da vztahz=ct , kde c je nenulova konstanta a jeji
znameni ovliviuje pravotgivost¢i levotativost Sroubovice.

Mizeme si tedy takovou Sroubovici nakreslit. (v honim menu EDIT -- EXECUTE
-- WORKSHEET )

restart:
with(plots):

R: =0. 05:
r.=1.

c. =1:

uzl u: =1:
maxf : =20:
fr:=15:

sl:=t ->r*cos(t):
s2:=t ->r*sin(t):
s3:=t -> c*t:

maxt : =2* Pi *uzl u:

OSA: =pl ot 3d([0,0,t],t=0..nmaxt,tt=0..1,thickness=2, col or=red):
SR =plot3d([s1(t),s2(t),s3(t)],t=0..nmaxt,tt=0..1,thickness=3,co
or =bl ue):

> VALEC: =pl ot 3d([r*cos(t),r*sin(t),tt],t=0..maxt,tt=0..c*2*Pi):
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> di spl ay( OSA, SR, VALEC) ;
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Na obrazku je znazafnacerveré osa rotace a mee ona Sroubovice ( zdege=1).
MiZzeme téZ nazié vznik Sroubovice Sroubovanim bodu. ( na obenagtencervers )
( st& kliknout na obrazek a na horni §3tliknout na ikonku PLAY )
> A =ani mat e3d([s1(t)+R*cos(p)*cos(q),s2(t)+R*cos(p)*sin(qg),s3(t)+

| Rsin(p)],qg=0..2*Pi,p=-Pi..Pi,t=0..maxt, frames=fr, col or=red):
[ > di splay(A, SR VALEC);




Na Sroubovici se nyni podivame ponaifeirencialni geometrie.

Jeji parametrické vyjéti v nejjednodussim tvaru je nasledovné:

> p(t):=[s1(t),s2(t),s3(t)];
i p(t) :=[cogt), sin(t), t]

Spoéteme prvni derivaci, nebolidey vektor:
>

>
> Diff(p,t)=diff(p(t),t);

% p=[-sin(t), coqt), 1]

Abychom mohli potat jeji Kivost a torzi, spéteme jedt druhou aiteti derivaci:

> Diff(p,t,t)=diff(p(t),t,t);
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o p=[-cogt), -sin(t), O]
> Diff(p,t,t,t)=diff(p(t),t, t,t);
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¥p: [sin(t), —coqt), O]

Snadno spteme vektory T, N:

> T=1/sqrt(r"2+c"2)*Diff(p,t);

1 d
aaty
> N=[-cos(t),-sin(t),0];

N =[-coqt), —sin(t), O]
Dvojici T,N ro&ime jeich vektorovym sa@inem na ortonormalni bazi:
> B=1/sqrt(r"2+c"2)*[c*sin(t),c*cos(t),r];

:;/E [sin(t), coqt), 1]

Kiivost potom spéteme ze vzorce pro obecnou parametrizaci, tj. paodil velikosti
vektorového satinu prvni a druhé derivace i@ti mocniny velikosti prvni derivace.
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rare+c
Dostaneme tedy zlomek————  atedy

r?+¢?

> k=r/ (r"2+c"2);

N
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vektorového satinu prvni a druhé derivace.

> h=c(r”2+c"2);
h=1

k
Chceme-li g¢d kivosti v obecném badSroubovice, dosadime do vztaBu p(t) + N

> S=p(t)+1/ k*N;

S=[coqt), sin(t), t] +%



c®coqt) c?sin(t) }
, = ,Ct

tedy S=| -
a tedy { . .

Stedy kivosti tedy vytvdi opet Sroubovici, ale na jiné valcové ploSe.



