
1 Îïèñàíèå äâèæåíèÿ ñïëîøíîé ñðåäû.

Òåìû ñåìèíàðà: Ðàçìåðû è ìàññû ìîëåêóë, îáîñíîâàíèå ãèïîòåçû ñïëîøíîñòè, ýëåìåíòàð-
íûé îáúåì. Ëàãðàíæåâî îïèñàíèå ñïëîøíîé ñðåäû. Ïîëå ñêîðîñòåé è óñêîðåíèé. Òðàåêòîðèè.
Ýéëåðîâ ïîäõîä ê îïèñàíèþ äâèæåíèÿ. Ýêâèâàëåíòíîñòü ïîäõîäîâ. Ëèíèè òîêà.

Çàäà÷è:

1. Äëÿ ïðîñòîãî ñäâèãà íàéòè ïîëå ñêîðîñòåé è óñêðîåíèé, îïðåäåëèòü òðàåêòîðèè ÷àñòèö:

x1 = ξ1 + b(t)ξ2, x2 = ξ2, x3 = ξ3

2. Òî æå äëÿ ñëåäóþùåãî äâèæåíèÿ ñïëîøíîé ñðåäû. Âûïîëíÿåòñÿ ëè óñëîâèå îäíîçíà÷-
íîñòè?

x1 = ξ1 + ξ2(e
−t/τ − 1), x2 = ξ2 + ξ1(e

−t/τ − 1), x3 = ξ3, τ = const > 0.

×òî áóäåò ïðè τ < 0.

3. Â ïðåäûäóùèõ çàäà÷àõ íàéè ýéëåðîâî îïèñàíèå äâèæåíèå

4. Äàíî ïîëå ñêîðîñòåé, îïðåäåëèòü çàêîí äâèæåíèÿ ÷àñòèö:

(a) vi =
Q(t)
2π

xi
r2
, i = 1, 2, v3 = 0, r2 = x21 + x22, Q(t) > 0;

(b) vi =
Q(t)
4π

xi
R3 , i = 1, 2, 3, R2 = x21 + x22 + x23, Q(t) > 0;

(c) v1 = −Ax1, v2 = Bx2, v3 = 0, A,B = const > 0

5. Äëÿ ïîëÿ ñêîðîñòåé v1 = −Ax1, v2 = Bx2, v3 = 0, A,B = const > 0 îïðåäåëèòü âèä
ëèíèé òîêà. Ñîïàäàþò ëè ëèíèè òîêà è òðàåêòîðèè, åñëè A, B � ôíóêöèè âðåìåíè.

Äîìàøíåå çàäàíèå:

1. Ìîæíî ëè ñ÷èòàòü äâèæåíèåì ñïëîøíîé ñðåäû è âûáðàòü ïîäõîäÿùèé ðàçìåð ýëåìåí-
òàðíîãî îáúåìà â ñëåäóþùèõ ñèòóàöèÿõ:

(a) ïåðåñûïàíèå ïåñêà â ïåñî÷íûõ ÷àñàõ

(b) äâèæåíèå òåííèñèñòîâ ïî êîðòó

(c) äâèæåíèå ïàññàæèðîâ ïî ïåðåõîäó ìåòðî

2. Äâèæåíèå ñðåäû ïðîèñõîäèò ïî çàêîíó:

x1 = ξ1

(
1 +

t

τ

)
, x2 = ξ2

(
1 + 2

t

τ

)
, x1 = ξ1

(
1 +

t2

τ 2

)
, τ = const

à) Îïðåäåëèòå ïîëÿ ñêîðîñòåé è óñêîðåíèé â ëàãðàíæåâîì è ýéëåðîâîì îïèñàíèè.

á) Ãäå ïðè t = 3τ áóäåò íàõîäèòüñÿ òî÷êà, êîòîðàÿ ïðè t = τ íàõîäèëàñü â òî÷êå ñ
êîîðäèíàòàìè (a, b, c)?

â) Îïðåäåëèòå âèä òðàåêòîðèé ÷àñòèö.

3. Îïðåäåëèòå êàðòèíó ëèíèé òîêà è òðàåêòîðèé, åñëè äâèæåíèå ñðåäû ïðîèñõîäèò ñ ïî-
ëåì ñêîðîñòè

a) v1 = −ωx2, v2 = ωx1, v3 = u, ω, u = const

b) v1 = −Ax2, v2 = Bx1, v3 = 0, A,B = const > 0

a) v1 = −V sinωt, v2 = V cosωt, v3 = 0, ω = const
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