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ΠΡΟΒΛΗΜΑ 
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ΠΡΟΒΛΗΜΑ: ΤΑΧΥΤΗΤΑ – ΕΠΙΤΑΧΥΝΣΗ 
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ΠΑΡΑΓΩΓΟΙ ΓΙΝΟΜΕΝΟΥ ΔΙΑΝΥΣΜΑΤΩΝ 
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ΤΑΧΥΤΗΤΑ 
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ΟΜΑΛΗ KYKΛΙΚΗ ΚΙΝΗΣΗ 
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ΚΙΝΗΣΗ ΣΕ ΔΥΟ ΔΙΑΣΤΑΣΕΙΣ: ΠΟΛΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ 
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tr
tyx̂

tr
tx

tr
trtr̂Είναι +=+==



( ) ( )[ ] ( )[ ].tθ cosŷtθsinx̂tθ̂:ακόμηΕίναι +−=
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ΚΙΝΗΣΗ ΣΕ ΔΥΟ ΔΙΑΣΤΑΣΕΙΣ: ΠΟΛΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ 
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dt
dcosθx̂

dt
tr̂d :Οπότε

( ) (3).   
dt
dθθ̂

dt
tr̂d
=⇒+−=

dt
dθcosθŷ
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ΚΙΝΗΣΗ ΣΕ ΔΥΟ ΔΙΑΣΤΑΣΕΙΣ: ΠΟΛΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ 
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ΚΙΝΗΣΗ ΣΕ ΔΥΟ ΔΙΑΣΤΑΣΕΙΣ: ΠΟΛΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ 
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ΠΟΛΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ: ΧΡΗΣΙΜΟΤΗΤΑ 
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ΣΦΑΙΡΙΚΕΣ, ΚΥΛΙΝΔΡΙΚΕΣ ΣΥΝΤΕΤΑΓΜΕΝΕΣ 
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