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olsseauhatua

Käesoleva töö alekandeks on anda älevaade CI.V.Kolossovl pede- 

ttooistllsest ja teaduslikust tegevusest T^rtu Ulikoolta. Ajaliselt 

haarab see periood aastaid 190^ kuni 1915•

iiislmene peatükk käsitleb G.V.Kolossgvl elulugu. Teine peatükk, 

on püliendatud G.V.KolosSovi pedagoogilisele tegevusele, olin vaa- 

Ield''k8e peamiselt neid loenguid, mida ta on lugenud Tartu ülikoolis, 

buuremat tähelepanu on osutatud loengute kinemaatika osale, kuna 

just see osa tunduvalt erineb praegustest kinemaatika kursustest. 

Viimane peatükk toob referaadi G.V.Kolossovl teaduslikust tegevu­

sest .
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I G.Ve Kolossovi ttlulugu

Uuri V^sslljevltš Kolossov s-indls 12 nut^ustll 186?.«. (vana 

knlendrl järgi) Ust je kiilas Novgorodi kubermangus • Kümne aastaselt 

astub ta 1'eterburt Bõtskovl eragümnaasiumi. Uppi les silmapaistva 

eduga, lõpetab ta gümnaasiumi kuldmedaliga. Kolossov jätkab õpin­

guid Peterburi Ülikooli füüsika-matemantlka teaduskonna matemaati­

ka osakonnas, ülikooli lõpetamisel omistatakse temale esimese jir- 

gu diplom.

Juba ülikooliõpingute ajal huvitub Kolossov teaduslikust tööst 

ja juba siis valmibki tal esimene uurimus ’* rlsmade viundest”. oel- 

le tööga tõmbab Kolossov enesele eterburl ülikooli teoreetilise 

mehhaanika professori J.K.Robõljevl tähelepanu, kelle ettepanekul 

Kolossov jäetakse ülikooli mehhaanika kateedri juurde profesaorl 

kutsele ette valmistuma.

St töötada õppejõuna kõrgemas õppeasutusee pidi G.V.Kolossov 

tolleaegsete nõudmiste kohaselt sooritama magistri eksamid. Ta 

Õiendab need 1895/94 õppeaastal. 1894.a. määratakse ta Peterburi 

ülikooli mehhaanika kabineti konservaatori ks. öamal aastal пак.к?>Ь ta 

juhatama teoreetilise mehhaanika praktilisi harjutusi Teede Inse­

neride Instituudis, mis oli üheks eesrindlikumaks kõrgemaks õppe­

asutuseks tolleaegsel Venemaal. 1890.a. alates juhatab Kolossov 

teoreetilise mehhaanika praktilisi harjutusi Tsiviilinaeneriie 

Instituudis ja Kunstide Akadeemia "rhltektuurl Osakonnas.

1905.a. lahkub G.V.Kolossov Peterburist ja asub töötama Tartu 

Ülikooli õppejõuna. Siia jääb ta kuni 1915- aastani, mil siirdub 

tagasi d^eterburl sealse tilektrotehnlllse Instituudi Teoreetilise 

Mehhaanika Kateedri korraliseks professoriks. 1914.a. on a.V.Ko-
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losaov juba korraline mehhaanika professor eterburi Ülikoolis• 

’lates 1950»а. juhatab ta sealset vastasutatud, elastsete kenaüe 

mehhaanika kateedrit.

1951 •’ч» valitakse G.V.Kolossov nõukogude Liidu Teaduste Aka­

deemia korrespondeerivaks liikmeks* Peatselt järgnenud surm lõpetab 

ta viljaka teadusliku ja pedagoogilise tegevuse*
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II (*.VeKolosaovi pedagoogiline tegevus Tnrtu Jllkoolla 

S !• G.V.Kolosöovl loengullne tegevus Tartu ullkoõlie

Profe ^.Kneserl lankuiniaega Saksamaale 19Gu. aastal jäi i*artu 

Jltkoolts vabaks гакondusiaatemaatika kateeder. 19G2.a. algul nõu Л8 

dil а Õpperingkonna kuraator, kellele Tartu ülikool administratiiv­

selt allus, et iili kooli nõukogu asuks vakantseks jäänud койя täit­

misele konkursi korras* 'rvatavastl samal ajal algasid läbirääki­

mised teaduskonna lekaanl Sreznevskt ja Kolossovl vanel Kolosaovl 

asumise kohta õppejõuna Tartu Ülikooli, esialgul eradotsendi konale.

1902*я. saaul selleks luba. Varsti selgus, et j.V«Kolossovile 

oli omistatud erauotsenai nimetus ebaõigesti, ilma Tartu ülikooli 

põhikirjas ettenähtud oridissertatsiooni kaitsmiseta, mida aga siin 

nõuti loengute pidamise õiguse (veniа legendi) saamiseks. Sekeldus­

te iraholdmisekti otsubtas Kolossov üldse loobuda Tartusse tööle tu­

lekust. Kuid ^1. jaan. 1905.a. Ilmus keiserlik käskkiri, millega 

lubati Peterburi Ülikooli rakenduamehhaanika kabineti hoidjale, 

magistrand G.V.Kolossovlle pidada Tartu ülikoolis loenguid eradot- 

sendlna venia legendilt omandamata. G.V.Kolossov kirjutas oma ma­

gistri dissertatsiooni teemal; "Mõningatest Hamiltoni printsiibi 

teisenditest kindla keha mehhaanika küsimuste lahendamisel”.

dissertatsiooni kaitsmine toimus 19^5*kegadel ja veel sama 

aasta sügisel määrati G.V.Kolossov Tartu Ülikooli korraliseks profes­

soriks.

Tartu ülikoolis töötas u.V.Kolossov kumme aastat. Sel ajal 

kirjutas ta ka oma klassikalise töö "Kompleksmuutuja teooria raken­
dusest tasepinnallse elastsusteoorla probleemile”. Selle töö esitas 

Kolossov Peterburi ülikoolile doktori dissertatsioonina. 191d.a.
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hillssiigisel tolmus töö kaitsmine ja märtsil omistati

üeVeKolossovl le doktori kraad* bamast arastast alates aairatl 

G*V*Ko1O8Sov Tartu Ülikooli korraliseks professoriks rakendumate- 

maatlka kateedrile.

Järti,nevalt Heidame pilgu G*V.Koloasovl Tartu ülikoolis peetud 

loengutele, mille algus langeb 19<>^.a* teisele semestrile* Vaadates 

kõnesolevate loengute kavasid näeme, et G*V*Kolo88ov on lugenud väga 

mitmesuguseid distsipliine, nii mehhaanlkaalaseld kui ka matemantlli- 

si* iSsimestel aastatel õpetab Kolosaov peamiselt mehnaanikaalaeeid 

aineid, nagu punkti kinemaatika ja dünaamika, elastsusteoorla, 

graafiline staatika. Kuld mõne aasta möödudes näeme .*V.Kolossovl 

loengute hulgas ka matemaatilisi Hatal pliine, nagu varlataloon- 

arvutus, tõenäosusteooria, lõplike vahede teooria, määratud integraa­

lide teooria, dlfferentslaalvõrranltte integreerimine, matemaati­

lise fuisika võrrandid, arvuteooria, kompleksmuutujа funktsiooni 

teooria*

Oma loengutes seob G*V.Kolos3OV ''lat^ teooriat praktikaga* Ta 

on läbi viinud ka harjutusi ülesannete lahendamise näol, kuld neid 

leiame loengute kavast ainult ühel korral*

Mitmeid matemaatilisi distsipliine, nagu kompleksmuutuja funkt­

siooni teooriat ja arvuteooriat, matemaatilise füüsika võrrandeid, 

tõenäosusteooriat ja määratud integraalide teooriat, on prof. 

Kolosaov lugenud ainult ühe semestri kestel. Mehhaanika listslplilne 

on ta aga lugenud tunduvalt sagedamini, näiteks punkti ja punktide 

süsteemi dünaamikat üheksa semestril, kindla keha düna-^alkat seits- 

- mel semestril.

Allpool toodud antimed põhinevad ametlikel loengute kavadel 

alates 190^. aastast, 'ndmed puuduvad vaid 1906.a. simese semestri 

kohta; võimalik, et 1909-а. revolutsioonile järgnenud semestril loen­

gute kava on jäänud trükkimata*



Loengu aine

o,Te KoloaeoTi poolt peetud loenguä Tartu Llikoolls
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■..........
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GeVeEoloeeovl poolt peetud loengud Tartu ülikoolis 
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■ '■II** ,, , .-wieiiile****! ........... i|,ei«. I, ..................... ........ . .......... ......
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tl kinomaa tika kooe « e
praüctlliate harjutue- 
tega '
■e —, — .. MM..-....... , ,1 ,**, WiHii ....         , . .........................

Kindla keha kinomaa-, 
tika ja punkti uünaa- 4 4
mlka

Punkti je punktide 
eUeteemi rehhaanika

Täiendavaid peatükke 
analüütiliseet meh- 
haanlkaet

2
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Järgnev tabel annab ülevaate J•VeKolossovl koorause kohta se­

mestrite kaupa. Tabel! lahtlrites olev number tähendab loengu tun­

dide arvu nädalas. Vaadates tabelit näeme, et erandlikult suur koor­

mus oli prof. Kolossovll kanda 1907*ä. esimesel semestril, kokku 

14 tundi nädalas. Ka aasta keskmine tundide arv nädalas on kõige 

suurem 1907.a. - 12 tundi nädalas. ?ole andmeid selle põhjuste koh­

ta. Võib aga arvata, et see asjaolu on olnud tingitud tasategemise 

vajadustest õppetöö alal, mis peale 1905.a. revolutsiooni 1906# aas­

tal ei kulgenud küllalt reeglipäraselt.

^asta I
Semester

■ -...II
^asta 

Keskmine
1905 8 8

1904 8 8 8

1905 10 9 9.5

1906 — 7 7

1907 14 10 12

1908 7 10 8.5

1909 7 7

1910 7 7
1911 1 в

1912 7 8 7,5
1915 8 9 a.5

Mis puutub ü.V.Kolossovl loengute sisulisesse kuljesse, siis 

on kahjuks nende loengute kohta väga vähe dokumentaalset materjali. 

Autoril on olnud kasutada prof. G.Rigo Isiklikust raamatukogust jg. 

allikad:

1. Trukis Ilmunud, kuH praegu blbllogranfiIlseks haruluuseks 

olevad G.V.Kolossovl loengud kinemaatikast, mis on trükitud Tartus.

2. G.V.Kolossovl loengud materiaalse punkti ja punktide süstee-



al diinanmikas, litografeeritud Peterburis•

5. ü»VeKolossovl loeni^ufce puhtad järelkirjad, valalstatud 

G.Rägo poolt oma konspektide järele (stuudiumi ajal Tartu Ülikoolis 

aastail 1910-1912).



ä 2. G»VeKolossovt klnema#^tlkfl loengud.

"'j boengute programa

Kinemaatika loengud, mid-a u.V.Kolossor on pljanud iartu Jll- 

koulis, võtavad enda alla 64 trukile ekülge. Kuti siirt puudub teks­

ti lõpposa, mis peaкз^ haarama materjali kindla Keha relatiivsest 

liikualaest.

Kõnesolevad loengud on jaotatud ко1шекь peatukiks, iga peatukk 

omakorda paragrahvideks. Teksti juurde kuuluvad veel кяк-в lisalehte 

peljude väikeses mastaabis joonisuega. täpset aastat, ell <ie4.Ko- 

lossov neid loenguid on pidanud, ei ole teada. Kuid võib arvate, et 

trüklsilmunud materjal on kogutud mitmeaastase loenguilse tegevuse 

vältel. Järgnevas tabelist saame ülevaate aastate ja semestrite jär­

gi G.V.Kolossovi kinemaatika kursuste suurusest:

lasta Semester
I II

1905 2

1904 Ь

1905 г
1906 ' г

190? 5

19vi8 5

1909 4

1910 4

1911 4

1912 4

1915 2

nagu näeme, kinemaatika loengu nädalatundide arv varieerub ka­

hest neljani, seega loengutel toodud materjal on olnud kori laiem. 

Кого kitsam. Loengutega seoses koostatud ja hiljem trukitud tekst
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ei 89« seega чпаа täpset pilti Koloseovl loengutest, Kiili ag« pee­

geldab ta nende loengute põhisuunda jn в^ви» vastavalt nädalatundiue 

arvule on iikstkuld küsimust käsitletud kord kitsamalt, kord laiemalt.

G.V.Kolossovl kinemaatika kursuse programm on järgmine: 

ihinktl kinemaatika 

1. Põhidefi nt tsioonid 

2. .unkti kiiruse mõiste

Kiirus kui vektor ja tema projektsioonid kooninaattelgedele 

Punkti kiirenduse mõiste

1. Kiiruse ja kiirenduse mõiste rakendamine mõningate kinemaa­

tilise Iseloomuga ülesannete lahendamisel

2. Kõrgemat järku kiirendustest

3. Kahe vektori geomeetrilisest ja vektoriaalaest korrutisest

8. aiuutuva vektori geomeetrilisest tuletisest

9. VeKtor^ jaoaentlle mõiste

10. Geomeetrilise tuletise teooria rakend<amlne kiiruse ja Kii­

renduse projekteerimisel eri sihiga telgedele

11. Punkti liltlilKuailsest

12. Kiiruse ja kiirenduse mõiste rakendamine geomeetriliste 

ülesannete lahendamisel.

Klnola keha kinemaatika

1. olssejuhatus (kinll keha mÖiste>

2. Kindla keha pöörlemine liikumatu telje ümber 

Kindla keha liikumine paralleelselt liikumatu tasaplnnags

4. Rulettide teooria ja kõvera veeremine teisel Kõveral 

Pindadest, mida kirjeldab liikumatust punktist J mingisugu­

sesse liikuva kujundi punktlsse tõmmatud raadiusveKtor ja 

pindadest, mida kirjeldab nimetatud raadlusvektorlga muutxima- 

tult seotud lõik

6. Tasapinnalise kujundi liikumise geomeetriline teoori’’
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7* Hammaste kontuurid silindrilisel hainmasrattal Jr kinemaa­

tika BÕnlnž^.ald rakendusi mehhanlnmide teoorias

8e Kindla keha pöörlemine liikumatu punkti ümber

9« Mältetd kindla keha pöörlemise kohta

10. Kindla keha punkti kllrenluseat pöörlemisel liikumatu punk­

ti ümber

11. Parameetritest> mis määravad pöörleva kindla keha asendi 

tema liikudes ühe liikumatu punkti ümber

12. Kindla keha punkti kiirus ja kiirendus liikumise uldjuhul

Relatiivsete, liikumiste klneaantlka

1. Punkti relatiivsest liikumisest ■

2. Corlollse teoreem

3. Corlollse teoreemi ^^eomeetri line tuletamine

4. Kindla keha relatiivsest liikumisest teise kindla kena 

suhtes. ,

Võrreldes U.V.Kolossovi loengute programmi KHM-1 19>^-a. 

kehtestatud teoreetilise mehhaanika programmiga näeme, et n»d üld­

joontes ühtuvad; kuld üksikuis küsimusis on ka rida erinevusi» näi­

teks algab KHM mehhaanika programm sissejuhatava osaga *’Jlilne 

ajalooline ülevaade mehhaanika tekkimisest ja «»rengust *, missuguseid 

küsimusi prof. Kolossovl loengutes ei sisaldu.

KHM mehhaanika programmis on kinemaatika alguses sisse toodud 

inertsiaalsüsteemlde mõiste, on ette nähtud selgitada liikumise ja 

paigaloleku vahekorda. G.V.Kolossovi loengute plaanis ei ole sel­

liseid küsimusi. See on ka arusaadav, sest inertsi^alsisteemlde 

mõiste oli küll mehhaanikas tuntud ammu, kuld nende sügav print­

sipiaalne tähendus ilmnes alles Klnsteinl töö Ilmumisega 1905*a.

Kaasaegse mehhaanika peamiseks tööriistaks on vektor. Seda 

mõistet kasutab prof. Kolossov oma loengutes küll laialt, ku^d 

vektori definitsioon antakse vald märkusena, hoolimata sellest.
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et tollQl aatem^ntik^ kursustes sellest juttu e^ olnud»

19^5mehhaanika pro^raamis on erani Küslmuseria margitud 

punkti liikumise vektor- ja koordinantvõrrandld. oeda küsimust profv 

Kolossov oma kinemaatika loengutes eraldi ei käsitle ja seda teatava 

õigusega, sest see küsimus omab tähtsuse alles Õieti dünaamika prob­

leemistikus»

Liikumise kiiruse käsitlus langeb aolemae programmis ponillstes 

joontes dhte. mGhh<asnlka progra:nmiß leiame kinemaatikas ka

juba sektorkliruse mõiste» rof. Kolossovll see küsimus leiab käsit­

lust, Kuid ainult möcdaalanos; kinemaatiicas sed« mõistet Ju eriti 

vaja pole»

Ka punkti kiirenduse os^s oi ole suuremaid erinevusi» 'rof» Ko- 

lossovi loengute ühes paragrahvis käsitletakse ka- kõrgemat järku <11- 

rendusi, - küsimus, aia tavaliselt käsitlust ei leia, kuna talle on 

raske rakendusi leida, tõotab ju terve ййпааш1к*> vaid tavalise kii­

remu sega .

Kindla keha kinemaatikaks Kolossov käsitleb vaga mitmesuguseid 

küsimusi masina mehhaanikast, mis ka^asajal leiavad valgustamist 

tehnilise mehhaanika kursustes. Selles peegeldub u»V.^olossovi meh­

haanika mõistmine ühtse ainena, mis haarab nii tema teoreetilise kui 

rakendusliku külje. Ettekujutuse suunast, mi lies prof. Kolossov õpe­

tas oma ainet, saab kõige рагея1п1, kui vaatleme jooniseid tea^ kine­

maatikast (vt. juurosolevnt k*'ht fotogratami).

Relatiivses liikumises käsitletakse küllalt põhjalikult Corlo- 

llse kiirendust ja ka Coriõlise teoreemi kiirenduste liitmise kohta, 

millele antakse ka geomeetriline tõlgendus. Sisuliselt saiautt käsit­

letakse seda teoreemi ka kaasaegsetes kursustes»
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b) G.VeKolossov punkti ktnemaatikast kui nelja­

. mõõtmelisest ßeomeetrl^st

Kõnesolevad, loeni^ud kinemaatikast algavad sl sae juhatusega > 

milles antakse analüütilise mehhaanika ja siis ka kinemaatika defi­

nitsioon.

Seal loeme:

*’^nalüütl llne mehhaanika on teadus, ais uurib analüüsi abil 

materiaalsete kehale liikumist ja sellega kaasnevaid nähtusi. Ina- 

lüütlllne mehhaanika jaotatakse tavaliselt kahte ossa: esimeses 

osas vaadeldakse liikumist sõltumatult liikumist tekitavatest põh­

justest (tungidest), teises osas - liikumist tekltav-itd põhjusi. 

*nalüütilise mehhaanika esimese, ainult liikumise geomeetrilist kül­

ge vaatleva osa esitamisel, ei ole vaja uusi aksioome peale geomeet­

ria põhlaksloomlde ja aja mõiste, ^ega me loeme põhimõisteks, mida 

pole vaja defineerida. Seda osa mehhaanikast on sobiv nimetada nelja- 

qiÕÕtmellseks geomeetriaks. Sl1n on peale geomeetria kolme mõjtme 

abiks võetud veel neljas mõõde - aeg. impere*! järgi nlmet takse 

seda mehhaanika osa kinemaatikaks”.

Teatavasti juba varemini soovitas Lagrange nimetada kogu meh­

haanikat neljamõoteeliseks geomeetriaks. Kolossov soovitab nimetada 

nll ainult üht osa mehhaanikast - kinemaatikat. Hilisem teaduse 

areng on näidanud, et õieti tuleb kogu füüsikat käsitleda kui nelja- 

mõõtmellst geomeetriat, kuigi veidi teises mõttes, kui seda arvas 

Lngrange: relatiivsuseteooria areng näitas, et neljamõõtmellse geo­

meetria kasutamine füüsika protsesside kirjeldamisel ei haara sugu­

gi nende formaalset külge, nagu seda arvas Lagrange» just vastupidi, 

ta peegeldab reaalselt kehtivat aja ja ruumi vahelist seost.
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с) Kiirus jq kt1rendus

Käsltlemtael olevais loenguis kiirus iefIneerlt^kee kui Rja-

ühikus läbi käidud tee pikkus. Sellele lisatakse aga kohe, et see 

definitsioon sobib ainult uhtlase liikumise korral, kiirus iildaõis-

tele lähenetakse keskmise kiiruse kaudu: 

punkti poolt läbi käidud tee * 
selleks kulunud aeg * 1 _j.

kus märgivad punkti asukohti aegadel ja .

Kiiruseks y* momendil nimetatakse siis, nagu tavaliselt, 

keskmise kiiruse piirväärtust punkti tõkestamatul lähenemisel 

punktile :

Дб^-^0

Praegu kõigis allikais antakse piirile mineku tingimus mitte kujul 
46^0 1 vald kujul . Praktiliselt viivad mõlemad, tingi­

mused küll samadele tulemustele, kuid sisuliselt on nad ometi eri­

nevad. Näikse loomulikum seada nullile lähenemise tingimus argumen­

di juurdekasvu kohta.

Kui alul luuakse kiiruse mõiste keskmise kiiruse kaudu, siis 

hiljem (paragrahvis üiieksa) antakse kiiruse definitsioon, nagu prae­

gu, vektorkujul; punkti kiirus on punkti raadiusvektori geomeetri­

line tuletis. Kiirusvektori projektsioonide käsitlemisel juhitakse 

tähelepanu lausele: ”Punkti kiiruse projektsioon liikumatule sihi­

le on võrdne punkti projektsiooni kiirusega samale sihile. Analoo­

gne lause on toodud ka tasapinna kohta. Kiirusvektori ^/Гоjektsioo-

nid antakse ka üldistes kõverjoonelistes koordinaatidee, 

kiirenduse mõiste luuakse Hamiltoni hodograafi kasutades; kui
punktile M# orbiidil vastab punkthodograafi1, siis

V — J1 0^4 (5^
"rs
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ja punkti kiirus on punkti*/1/ kllrenius. Kiirenduse normaalne 

j*» tan^enslaalne komponent leitakse nll projektaloonlauae teel

kui ka otse klIrusvektoriga töötades« 

Snmas tuletatakse ka Blnet^t* valem

rõhutades selle tähtsust.

Sektorkllrusest antakse ainult definitsioon, Ilma seda mõistet 

rakendamata.

Eraldi paragrahvi pühendab Koloasov oma loengutes kõrgemat jär­

ku kiirendustele, defineerides teist järku kllreniust nlli '’Ме nime­

tame liikuva punkti teist jurku kiirenduseks liikuva lõigu lõpu 
kiirust, kui lõik oma suuruselt ja suunalt on võrdne punkti »/6 kii­

rendusega ja lähtub kogu aeg ühest ja samast liikumatust punktist 

Ö”.

jn ilmne, et teist järku kiirendus siin defineeritakse kllren- 

duavektorl hodograafl kaudu, nagu varemini kiirendus k11rusvektorl 

ja kiirus kohavektorl hodograafl kaudu

Antakse

selle punkti

juurdekasvud

interpretatsioon Taylorl reale: kui punkt liigub, siis

N^oordlnaadid saavad ajavahemiku jooksul teatavad

. 21^ Igaüht neist juurdekasvudest saab

avaldada kujul

di oLi*- 1'1. П/ oli

Siit nähtub, et nihkevektor avaldub vektorite
summana, Iga reaksarenduse liige, alates

teisest, avaldub teatud kõrgemat järku kiirenduse kordsena. Hooli- 

mat^ seletusest näib, et kõrgemat järku kiirenduste mõiste loomine 

ennast ei õigusta, kuna ta sisuliselt jääb kasutamata ja ta formaal­

ne väirtus on küsitav.
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d) Operatsioonid, vektoritega

Vekborl definitsioon antakse kujul: ’*Veiti;oriK8 niaetatakae an­

tud plkKuse ja sihi ning suunaga sirglõiku*’«

Vektori summat nimetatakse vektori geomeetriliseks suaaaks, 

vektori tuletist - vektori geomeetriliseks tuletiseks, vektorite 

skalaarset korrutist • vektorite geomeetriliseks kürrutiseka.Kasu­

tatud. terminoloogia viitab sellele, et vektorit mõistetakse eelkõi­

ge kui georaeetrllist objekti. Sellest tingituna jääb rõhutamata vek­

tori füüsikaline sisu ja jääb märkimata võimalus mõista vektorit ka 

puhtformaalselt, nagu seda tehakse näiteks kaasaegses algebi*aa.

Vektorkorrutise peanältena on vektori moment. Momenti definee­

ritakse järgmiselt; ’*Vektori 66 momendiks punkti suhtes nimetame 
korrutist Еги] , kus t# on raaliusvektor, mis läheb punktist 

vektori 6Х/ mingisse punkti”. See sõnastus langeb peaaegu ühte kaas­

aegse sõnastusega. .

Vektorite liitmise eeskirja kasutatakse liitliikualste käsit­

lemisel.

Siin vaaieldakse ka liikumise lahutamist komponentideks. Mõne­

võrra omapärane on probleemile juurdeminek; ”Me ütleme, et punkti 
JH/ liikumine koosneb h* teise punkti liikumisest, kui punkti 

nlhkelõlk Igal ajamomendil av^'Hub punkti nihkelõikude geomeet- 

r111 se summana **.

Seega vaadeldakse antud keha liikumist kui teiste Kehade lii­

kumiste summat. Selles avaloub k-^htleraata puÜe mõista liitliikumist 

füüsikaliselt, iisltatu jääb aga ikk-^gi otsituks, kunstlikuks ja 

abstraktseks, luleb märkida, et kinemaatikas pole liikumise lahuta­

misel mitmeks komponentliikumlseks erilist füüsikalist tagapõhja^ 

võtet kasutatakse vaid formaalse vahendina, fiilkumlse 1'õhutamine 

Komponentliikumisteks omandab füüsikalise sisu аЦез düna^aikas. 

Kui Kehale mõjub mitu tungi, siis võime eral.ii vaadata keha üksikuid
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liikumist, ais on tlne^ltud i^^ast tuntuist eraldi. Tegelikult kehe 

liigub sHs nii, n^gu sed4 saame nenie liikumiste 111 Unisel«

e) Kindla keha kinemaatika

Kindla keha definitsioon antakse kujul; ” unktlae hulka, mis 

on omavahel nii seotud, et kaugus nenie punktide vanel jääb kogu 

liikumise kestel konst*>nt8ek3, me nimetame muutumatuks punktide süs­

teemiks ehk kindlaks kehaks'*. Märgitakse, et looduses ei ole abso­

luutselt kindlat keha, kuna kõik kehad deformeeruvad, vähemalt vä­

hesel määral. Seda, et punktide vahelised kaugusel ei muutu, kuju­

tatakse nii, et punktid on üksteisega seotud ldea''18elt jäikade ve- 

nimatute varrastega. Selleks, et ühendada Kaht punkti on vaja üht 

varrast. Kolme punkti jäigaks ühendamiseks on vaja kolme varrest ja 

edasi iga uue sõlme kinni tarni seks on vaja veel kolm varrast, lilisiia 

hz sõlme jäigaks ühendamiseks on vaja 5 * (n - 5) . 5 ■ - 6

varrast, ühenduses selle küsimusega selgitatakse ka üleliigsete var­

raste küsimus ja antakse staatiliselt määratud ja määramatute süstee­

mide mõiste. Sellega seotud küsimused kuuluvad oma loomult ag» enam 

tehnilise mehhaanika programmi kui &lla.

Kindla keha pöörlemise kirjeldamisel liikumatu telje ümber 

luuakse nurkkllruse mõiste. Murkkllrus esitatakse vektorina, mis 

on alati sihitud puörlemlsteige mööda, tilln antakse ka seos nurk­

kllruse ja joonktlruse vahel ja käslteltakse nurkkiirenduse mõistet.

Edasi vaadeldakse kindla keha liikumist paralleelselt mingi 

tasapinnaga. Käsitletud materjali iseloomustavad märksõnad; **pöörle- 

mise hetkeline tsenter**, '*hetkellne pöv>dem1 steig”, **llikuv ja liiku­

matu tsentreid**, **lilkuva tsentroldl veeremine liikumatul tsentroi- 

dll”. Kogu materjali 1 lluatreerlt">k8e näidetega ja tuuakse tihtsa- 

mad laused rulettide teooriast, dulett defineeritakse joonena, mida 

kirjeldab tasapinnalise kõveraga 6^ muutumatult seotu 1 punkt, kui
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kõver 6Õ, veereb libisemata mööda teist tasapinnalist kuverat 5c, • 

üiin tuletatakse ka kuulus Savar/’ valem, mis seob kõverate 5c, ja 

6^ kõverusraadiusi ruleti kõverusraadiusege ;

Üks paragrahv on pühendatud pindadele, aida kirjeldavad auutuvad 

raadiusvektorid, mis lähtuvad liikumatust punktist; pind, aUle 

kirjeldab raadiusvektor aja - Ъо jooksul, lubab avaldada kujul;

"^0 "fco
siin peatutakse ka aluste juures, millele on rajatud planiaeetrtte 

teooria. .

f) Kindla keha pöörlemine liikumatu punkti uaber

Kindla keha pöörlemist liikumatu punkti © ümber käsitle taiese 

v'^liles kaks koordinaatide süsteemi; ühe ruumis liikum'^tuna, teiee 

sama algusega muutumatult seotud liikuv*’ kehaga. Milsugxine lähe­

nemine küsimusele on omane Newtonl mehhaanikale. Siin kasutatakse 

endastmõistetavana absoluutset ruumi ja sellega seotud liikumatut 

koordinaatsüsteemi. Sisuliselt oletatakse seega, et on võimalik 

rääkida keha liikumisest ja palgalolekust absoluutses mõttes.

Suure põhjalikkusega uuritakse edasi nurkkiirusvektori oma iusl, 

nurkkiiruste liitmist ja selle rakendamist tehnikas, Cardani aar- 

nüri puhul.

iädasi käsitletakse kindla keha liikumise hetkelist telgi, lii­

kumatut ja liikuvat aksoidt • Keha liikumisel liikuv aksoid veereb 

liikumatut aksoidt mööda. On märkimisväärne, et seatakse ja lahen­

datakse ka lõplike pöörete kirjeldamiseks kohaste parameetrite kü­

simus: Rodrigues*1 ja Klein*1 parameetrite kasutamisel pöörete teoo­

ria omab märkimisväärse sümmeetria ja kauniduse - üks neist külge­

dest, mida Kolossov alati otsis matemaatilistes valemites.
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Оша loengutes võtab KoIobsov vantluse alla Ka Kindla Ketita 

liikumise ülijuhu ja kirjeldab seda ühe joon^>lnna veereaisena tei­

sel joonpinnal koos libisemisega piki ühist moodustajat.

6) Kindla keha relatiivse liikumise kinemaatika

Käesoleva töö teostamisel kasutatud prof. Koloasovi trükitud 

loengute eksemplar lõpeb neljanda trükipoognaga ja siin ileseeti 

puudub osa relatiivset liikumist käsitlevatest paragranvi lest. «Л 

ole teada kui palju nimelt puudub ja samuti ka see, kas puuduv oaa 

on üldse trükitud või mitte. Olemasolev tekst käib järgmiste Küsi­

muste kohta;

1. ixinktl relatiivsest liikumisest

2. Goriollse teoreem 

Corlollse teoreemi geomeetriline tõlgendus

4. Uhe kindla keha relatiivsest liikumisest teise kindla keha 

suhtes.

Relatiivse liikumise mõistet selgitatakse järgmiselt: "t^unktl 
relatiivne liikumine mingi liikuva kindla keha S suhtes esineb 

sel juhul, kui vaatleja, kes märkab punkti liikumist, liigub ise 
koos kehaga S ja ei märka enda liikumist, unkti JM/ asendid kehas 

kujutavad vaatlejale punkti trajektorl. Tegelik punkti nihkumine, 

mida me nimetame absoluutseks, toimub mingit teist trajektorl ■Ööda*’. 

ifisitatud sõnastus nä1t*»b, et loengute autor eeldab absoluutse liiku­

mise olemasolu. Ta võtab seega omaks Mewtonl «bsoluutse ruumi kont­

septsiooni. Käesoleval ajal me seda eitame ja rõhutame, et igasugune 

liikumine on suhteline. Relatiivset kürust defineeritakse kõnes­

olevais loenguis harilikul viisil ja näidatakse, et absoluutse lii­

kumise kiirus on relatiivse ja ülekande kiiruse geomeetriline summa, 

tidaai antakse Corlollse teoreem, mis seob absoluutset, relatiiv­

set ja ülekande kiirendust. Lühike ja lihtne on loengutes toodud



- 19 -

Corl õlise teoreemi geomeetriline tuletus. Qorlolise klirenuuet nime­

tut «kse dirjekindlRlt ”tä1endqynks kiirenduseks^.



2.0

). L’unktl diin^^Amtk;* loengud

А J I^unkti diinA 3mlkfi loengute ргокгашш

Punkti dünARatka loent^ute litografeeritud tekst slaaldab 64 

trukilehekulge* Täpset aega, mil need loengul on peetul, ei ole 

teada. Tõenäoselt on neid ette kantud mitmel korral, vatiest neid 

kordkorralt muutes.

Järgnevast tabelist saame ülevaate punkti diinaaalkn kursuste 

ulatusest:

Semester
I II ^asta ,

1905 2

1904 2

1905 5 5

1906 5

1909 5

1910 5 4

- 1911 5

1912 4 4

1913 ' 5>

nagu näha, on kursuse ulatus tublisti kõikunud: k'^hest nädala­

tunnist viie nädalatxumlnl.

Punkti dünaamika loengute programm on antud raamatu lõpus:

1. xunkti dünaamika põhiprintsiibil. Inertsi printsiip Ja jou 

võrlellsus kiirendusega, unkti liikumise iifferentsiaal- 

võrrandid Ja nende Integreerimine. Integreerimine ridade 

abil. Mälteld. Harmooniline võnkumine, ijilava jõu muutumise 

seadus. Potentsiaalsed tungid jn nende näiteid. Jlava jou 

Integraal ehk energia jäävuse seadus.
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2e Ы1 kurnishulgfli muutualse aea-ius (kiiruse auutuaise rektorlaal- 

ne seadus) ja liIkumishulga moraendi auutuaise sealus.

Pindade seadus või pindade integraal. Pindade seadus ais- 

tahes liikumatut punkti läbiva tasandi kohta^ tõestus, et 

lllkuaine toimub sel juhul ühes tasapinnas.

5» Punkti liikumine tsentraalsete tungide mõjul. Järeldus tra- 

jektorl võrrandist ja punkti liikumise küsiause lahendamine. 

Tsentraalne tung, mis on pöördvõrdeline kauguse ruuduga.

f$11 me suguse 1 d näiteid punkti liikumisest tsentraalsete tun­

gide mõjul.

4. Vaba punkti lihtsamate ülesannete lahendamine.

Vaba punkti liikumine raskustungi mõjul takistust mltte- 

avaldavas keskkonnas ja keskkonnas, milles takistus on võr­

deline kiirusega. Sirgjooneline liikumine keskkonnas, kus 

takistus on võrdeline kiiruse ruuduga.

6. Harmooniline võnkumine keskkonnas, milles ei ole takistust 

ja milles takistus on võrdeline kiirusega^ Huj^nltud võnku­

mised. Resonants.

7. Mittevaba punkti liikumine. Seostest vabastamise printsiip, 

runkti rõhk seostele ja seoste reaktsioonid. Jlfferentslaal- 

võrrandld juhuks, et punkt liigub mööda ideaalselt siledat 

pindanende integreerimine.

8. Hunktile avalduv rõhk, mis on tingitud pinna normaalile 

võetud tungide projektsioonide ja kesktõrjejõu liitumisest, 

r;u8juures kesktõrjejõud on arvutatud eeldusel, et punkt lii­

gub puutujat läbiva norraaallõike tasapinnas, unkti liiku­

mine siledat kaldpinda mööda.

9« Punkti liikumine mööda ideaalselt siledat pinda ilma vuiis- 

txingide mõjuta. Geodeetiline joon. Raske punkti liikumine 

mööda 1 leaalaelt siledat sfääri (kooniline pendel), õf^äri 

poolt punktile avalduv rõhk.
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lOe Punkti liikumise llfferentsl^alvõrrendil, kui punkt liigub 

mööda siledat kõverat ja nenie võrranalte integreerimine. 

Kõveral asetsevale punktile mõjuva rõhu määramine. Tsukloi- 

dl Une pendel.

11. Kaske punkti liikumine ringi kaart mööda (matemaatiline 

ringpendel). Ringjoonel asetsevale punktile mõjuva rõhu 

määramine. Pendli differentslaalvõrrandite täpne ja ligi­

kaudne integreerimine. Täisvõnke aeg.

12. Punkti mehhaanika põhiprintsiibid. J*''lemberti printsiip, 

võimalike nihete printsiip ja vähima mõju printsiip Hamil­

toni ja Lagrange*1 formuleeringus.

15. Materiaalse punkti liikumise differentslaalvõrrandite tule­

tamine Hamiltoni printsiibist, kusjuures punkti asend mää­

ratakse üldiste koordlnaatparameetritega. unkti iiikumise 

differentslaalvõrrandite taandamine kanoonilisele kujule.

16. materiaalse punkti tasakaalu asendid, üsiv ja mittepüsiv 

tasakaal ja punkti väikesel võnkumised püsiva tasakaalu­

asendi ümber.

17. Materiaalse punkti relatiivse liikumise differentsiaalvor- 

randid mingisuguse muutumatu keskkonna suhtes, kui punkt 

liigub etteantud viisil, ^mperi ülesanne. Maa ööpäevase 

pöörlemise mõju vabalt kukkuvale punktile ja pendli võnku­

misele. Foucault* katse.

18. Hetkeliselt mõjuvate tungide mõju punktile, ihomsonl võrrand. 

Punkti löök pinnale.

Võrreldes G.V.Kolossovi loengute programmi 19^^>.a. KHM punkti 

dünaamika programmiga näeme, et nad vähe erinevad teineteisest; 

punkti dünaAmika loengutes käsitleb prof. Kolossov ka materiaalse 

punkti tasakaalu küsimusi, J*ilemberti printsiipi, võimalike nihete
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i^rlntsllpl Ja vihlaa mõju printsiipi. КИМ »e/ih^anlka pro^ranais on 

need, küsimused vlbiud. süsteemile üüna?»mlkasse.

b) Jäävuse seadused

Kineetilise ja potentsi*'а lae energia summa jä?ivu8 kirjutatakse 

kujul ,
! "t" — COhSt)

nimetades esimest liitset - hoogu - Iganenul terminiga **elav jõud’« 

Liikumishulga Jäävuse seadus sõnastatakse tungi Impulsi mõiste 

abil; ”Lllkuml3nulga geomeetriline juurdek*>sv on vorme rakendatuu 

tungide Impulsiga vaadeldava ajavanemlku kohta’*.

On huvitav märkida, et liiKumishulga lefIneerimisel rõhutatakse, 

et see suurus pole mitte geomeetriline, vald füüsikaline vektor; 

^Iseendast mõista, et selle vektori kujutamine antud pikkusega 161» 

guna on tinglik võte. Mli nagu kolgil niisugustel juhtudel, nii ka 

siin me ei esita mitte lllkumlshulka ennast, vald ainult loigu, mis 

sisaldab sama palju plkkusühlkuid kui lllkumlshulk sisaldab lilku- 

mlahulga ühikuid’*, õieti oleks selline märkus pidanud seisma juba 

kiiruse, kiirenduse ja jõu kujutamise puhul vektoritena.

Lllkumlshulga momendi muutumise seadus esitletakse vektoriaal- 

sel, seega koordlnaattelgedest sõltumatul kujul. ISI rõhutata seejuu­

res, et kõnesoleval valemid on koordlnaatteljestlkust sõltumatud 

ainult formaalselt; võrrandites esinevaid vektoreid saame kvantita­

tiivselt esitaua Ikkagi ainult komponentide ja alguspunkti kaudu. 

See tähendab, et faktiliselt ei saa me vektorite kohta midagi enne 

öelda, kui on antud konkreetses koordlnaatsüsteemls nende komponen­

did Ja alguspunkt.

Jüna*'mika loengutes käsitletakse ka sektorkllruse mõistet, ra­

kendades seda juhul, et punkt liigub tsentraalse tungi mõjul. Pinda 

de seadus väljendab siin sektorkllruse konstantsust. ix)enguia mär-

tr-i "Ьок-ЯА. At: RAA RAqdiifl птдЪ япптК RRtmnoomi ая.
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c) i^nkti 1йпдядЛ1са põhiseadused

Punkti diinanmlk^ loengud ^Igavad lühikese ajaloolise ülevaate­

ga. aiargltakse, et kuigi juba vanad kreeklased ja roomlased tegele­

sid dünaamika küsimustega, polnud nende tulemused ometi oiged. Nende 

poolt esitatud liikumise filosoofiline käsitlus osutus enamikel juh­

tudel vääraks. Nii näiteks Aristoteles õpetas, et vaba xeha liigub 

ringjoonelist trajektorl mööda, sest ringjoont peeti sel ajal **ile- 

aalseks” kõveraks. dVina^äeva dünaamika algust tuleb lugeda Gall leist. 

Loomupäraseks, tungivabaks liikumiseks on sirgjooneline.

Pikemalt peatutakse Newtoni seadustel kui dünaamika põhiaksioo­

midel. Märgitakse, et Inertslseadust võib sõnastada õieti ainult 

materiaalse punkti kohta, kuna vabad materiaalsed kehad võivad pü­

sida pöörlevas liikumises, kuigi neile tunge ei mõju.

Newtoni teine seadus formuleeritakse eeldusel, et keha mass on 

muutumatu: keha mass defineeritakse kui võrdetegur tungi ja kiiren­

duse proportsiona-^lsuse seaduses. Kaasajal sageli toodavas käsitlu­

ses, kus lähtutakse tungi ja impulsi tuletise võrdumisest, massi 

defineerimiseks niisugust võimalust ei jää.

newtoni kolmandat se«’dust ei puudutata. Samuti ei vaadelda tõsi­

asja, mida Somiiierf žld nimetab dünaamika neljandaks aksioomiks: ’*Tun- 

glde liitmisel tuleb K’^sutada parallelogrammi reeglit* dee aksioja 

fikseerib tõsiasja, et tungid on vektorillse iseloomuga suurused. 

Kuigi u.V.Kolossov muidugi kasutab oma loengutes eeldust, et tung 

on oma loomult vektor, ometi ta sellel asjaolul kusagil ei peatu.

d) Mittevaba materiaalne punkt

Mlttev.aba materiaalse punkti all mõistetakse refereeritavale 

loenguis sellist punkti, mis kogu liikumise kestel peab jääma ette-

X
, «MtxaHUKft *, <44 )
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sntud pinnile VÕI joonele. Selgltatikse toereiktsloonlle Mõistet ja 

näidatakse, kullas toereaktsloonlde aksioomi abil saab Mittevaba 

materiaalset punkti käsitleda seostest vaba punktina.

Punkti liikumine mööda siledat pinda vtlb dlfferentslaalvör-

Integreerlmlsele,pinna võrrandit arvestades.

Teoreetiliselt nende võrrandite Integreerimine põhineb para­

meetri ja ühe koorilnaadl elimineerimisel võrrandi 0

abil. Saame kaks võrrandit kahe tundmatuga. *rutluse tulemuseks on, 

et; ”Punkti rõhk pinnale koosneb punktile rakendatud tungi projekt­

sioonist pinna normaalile ja kesktörjejõust, mida arvestatakse eel­

dusel, et punkt liigub piki pinna normaallõlget*.

üldisele teooriale järgnevad mitmesugused konkreetsed ules- 

*»nded, nagu raske punkti liikumine mööda siledat kaldplnda, raske 

punkti liikumine vertlk'>alse teljega pöördplnnal jt.

Järgmise punktina va-^deldakse liikumist mööda kõverat Joont; 

••Kui punkt on sunnitud kogu liikumise kestel jääma Ideaalselt sile­

dale joonele, siis sellist Ideaalselt siledat joont me võime vaadel­

da kahe ideaalselt sileda plnn^* lõlkejoonena ja punkti liikumist 

vastavalt vaadelda punktile rakendatud tungide ja kahe pinna nor- 

maalreaktsi oonl mõjul**.

latemaatiH oe pendli teooria arendatakse na^^u kaasajalgi, an­

des võnkeperloodi jaoks valemi lõpmatu rea kujul.

Küllaltki suurt tähelepanu on pööratud mehhaanika põhiprintsii­

pi aeles J-’Alemberti printsiip, võimalike nlhutuste printsiip, damll- 
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boni printsiip ja vahlma mjju printsiip. Väärib märklalet, et loen- 

bUls mebhaanlka alalt peatutakse lühidalt ka varlatsloonarTutusel, 

aida tuleb tervlt-^da, kuna muidu pole võimalik õigesti mõista Hamil­

toni printsiipi ja selle erikujusid.

Kõrvalsaadusena leitakse punkti tasakaalu tinglmusedi punkt 

on tasakaalus, kui ta ei oma kiirendust; seega tasakaalu võrrandid

kus LU,4,i)" 0 . Li*. 4)1) • О jne. on seoste võrrandid

jne. - Lagrange’1 kordajad

Siin suurused on *4nertstungl'’ projektsioonid.

liikumise differentslaalvorrandeld võib vandeida kui tingide

j® '^4 t

deega

tasa­

^г.

kaalu dlfferentslaaIvõrrändeli, kusjuures liikuvale punktile on 

rakendatud peale vällstunglde ja reaktsioonide ka veel inertstungld.

Selles aga seisnebki J’Alembertl printsiip.

iSrl juhana tulenevad vaba punkti tasakaalu võrramld ( ( '

.^•0 ) ja punkti tnsnkaaluvõrrandld pinnal:
Я4-;|2^»О 1

j

•Dee ütleb, et tasakaalu puhul tungid peavad olema suunatud pinna 

normaali mööda.

Võimalikkude nihete printsiip, J'Alembertl printsiip ja Hamll-
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eoni printsiip antAkse punkti jaoks tavalisel kujul

<j((T+u)<]Li-P

e) Materiaalse punktide süsteemi dünanaiKa

Allpool toome G.Y.Kolossovl loetud materiaalsete punktide süs­

teemi liinaamika kursuse programmi« See on koostatud säilinud loen­

gute järelkirjade eksemplari põhjal, rogramm on järgmine;

1. Sissejuhatus

2. Slava jõu muutumise seadus 

Süsteemide masskeskpianktl liikumise sea ius.

3. Koenig’1 teoreem

^« Materiaalsete punktide süsteemi lllkumtshulga momendi uu- 

tumlse seadus

4. Materia^^lsete punktide süsteemi üldine lÜKumise seadus

?• Materiaalsete punktide süsteemi tasakaalu asendid

5. Painduva niidi tasakaal

Võrreldes seda programmi 1955*i^HM -nehhaanika progpamalga 

näeme, et viimane on küsimuste poolest rikkalikum« Seal näeme palu, 

nagu ršaplõginl ja 'ppelll võrranditld, üksikpalu Ljapunovi ja 

, ukovski töödest liikumise stabiilsuse kohta, Meštserski muutuva 

massi dünaamika kohta jne. 

Materiaalsete punktide süsteemi dünaamikas j.V«KoloseoTl oolt 

vaadeldakse uuesti peaaegu samu küsimusi, mis materiaalse ükslk^unk- 

ti dünaamlkaskl. Põhilisi erinevusi praegu antavast käsitlusest ei 

leidu«
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■ Klndlm keha dünaamika .

Ka alljärfc^nevaa teoodud kindla keha dünaamika loengute prograaui 

on koostatud Q«V.Kolossovi loengute sallinud järelkirjade järgi. 

Programm sisaldab järgmist küsimusi:

2. Kindla keha Inertskeskpunkt

3. Kindla keha Inertsmoment 

Klavjõu j*' lllkumtshulga peamoment

4. Klnulale kehale rakendatud tungile elementaarne tÖö 

Kindla keha pöörlemine ümber 111 kurnatu punkti

6. Raske kindla keha pöörlemine ümber liikumatu punkti

7. Lagrange*1 juht

8. Kovalevskaja juht

9. Vurri liikumise ülesanne

10. Tingimused, millal kindel keha pöörlemisel liikumatu telje 

ümber et avalda rõuku teljele ja laagritele

11. Hetkeliste tungide mõju vabale kehale

12. Hetkeliste tungide mõjust kindlale kehale, ais omab lllkuaa- 

Gut telge; löögi tsenter.

15. Oarnot' teoreem.

See kindla keha dünaamika progr^^am erineb vähe 191?^«®’« KilM 

mehhaanika programmist.

Kindla keha dünaamika loengud algavad kindla ken® mölate selgi­

tamisega. näidatakse, et kindlal kehal on kuus vabadusastet. Tnerts- 

keskpunkti koordinaatide valemite järele tuuakse palju näiteid geo­

meetriliste kujundite Inertskeskpunktide leidmise kohta. See materjal 

kuulub õigupoolest matemaatika harjutustIkku; dünaamika mõistmiseks 

nad. otse vajalikud ei ole. Sama märkuse võiks teha 1nertsmomentlde 

ja devlatsioonimomentide kohta.
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Edasi tuunkso klassikalised aval ilsed klnil'’ keha hoo ja pööM- 

Impulal kohta, fia^u see loomulik ja uuema aja kirj-^niuses viisiks, 

antakse pöördlmpulsl lause tema vektoriaalses esituses formulat­

sioonis; ”Pöördlmpulsi vektori lõpu liikumise kiirus on antud kind­

lale kehale rakendatua tungide üldmomendlga**.

L»use leiab rakendamist kindla keha ümber kinnispunkti pöörle­

mise uurimisel momentvabal juhul, s.o. Euler- oinsot juhu Inter­

preteerimisel.

Usn«» põhjalikult on prof. Kolossov käsitlenud raske sümmeetri­

lise vurri liikumist ja alati suure armastusega pikemalt peatunud 

S.Kovalevskaja suursaavutusel. Pelje ümber pöörleva keha dünaamilist 

rõhku Is'^gritele ja põrke mõju kindlale keh'^le käsitletakse nll, n«- 

gu see praegugi viisiks.
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III G«V.Kolosaovt teaduslik tegevus

nähtub allpool toodud G.VeKoloasovl enua koostatud teadus* 
llkkude tööde loeteiuat^^ on tal trükis Ilmunud 6) teaduslikku 

tööd. Reid võib jagada nelja rühma;

1. Tööd, mis käsitlevad kindla keha pöörlemist liikumatu punk­

ti ümber.

2. Tööd kindla keha liikumisest ideaalses vedelikus.

3. Tööd elastsusteooriaat.

4. Mitmesuguse temaatikaga tööd.

Liikumatu punkti ümber pöörleva kindla keha dünaamika alused 

andis juba fiuler 1765«aastal. Tema antud olid ka dlfferentslaal- 

võrrandid, mis määravad seletatud viisil pöörleva Keha liikumist ja 

ti^ulerl poolt oli lõplikult lahendatud pöörlemise probleem juhmiks, 

et välistungid puuduvad. Suure saamu hlulerist edasi tegi prantsuse 

matemaatik Lagrange, lahendades 178Ö- aastal probleemi selleks ju­

huks, et vaadeldav keha on pöör-dkeha, mille telg 1 iblb liikumatut 

punkti.

Matemaatilised raskused uute, siia.kuuluvate ülesannete lahen­

damiseks olid ületamatud. Asjritult tegelesid nende küsimuste lahen­

damisega maailma geniaalsemad matemaatikud.

Küsimuse vastu uakati uuesti eriti laialt huvi tundma peale 

S.Kovalevskaja kuulsa töö ilmumist, milles tooli uus, kolmas Inte- 

greerltav juht. Teiste hulgas hakkasid probleemi uurima mitmed vene 

teadlased, nende seas Bobõljev, Steklov, 2ukovski ja ka Kolossov.

G.V.Kolossovl tööde teise rühma kuuluvad tööd kindla kena lii­

kumisest veiellkus. Kindla keha vedelikus liikumise teooria «»lused

See loetelu oli autoril kasutada Leningradi ülikoolis tehtud 

koopia näol (saadud prof. G.Rago’lt).



flntt peaaegu liheaegaelt D’Memberti, М»V.Lomonosaovl ja tiulerl poolt. 

Ka selle küsimuse lahendamine üldjuhul on seotud, suurte aateeaatl- 

Itste raskustega. Seni on lahendatud, vald kera, silindri ja mõned
I 

vähesed teised juhud.

Kolmandasse rühma kuuluvad 1/ tööd, mis on pühendatud koapleica- 

muutuja funktsiooni teooria rakendustele elastsusteooriaa. Tähtaala 

neist on '’Kompleksmuutuja teooria ühest rakendusest tasapinnalise 

elastsusteoorla probleemile".

rieljandasse rühma kuuluvaj. mitmesuguse temaatikaga tööd. ö11t 

leiame ülevaatlikke artikleid vene mehhaanikute tööst Ja mehhaanika 

õpetamisest. G.V.Kolossov oli veendunud matemaatilise meetodi ra­

kendamise võimalusest kolgile meid ümbrltsevalle loodusnähtusile, 

muule küsimuste hulgas ta oli huvitatud ka tõenäosusteooria raken­

damisest bioloogilistele nähtustele.

Prof. G.V.Kolossovl tähtsaim töö "Kompleksmuutuja teooria 

ühest rakendusest tasapinnalise elastsusteoorla probleemile" on kir­

jutatud Tartus 1909.a. Га sisaldab Ib'/ trükilenekulge. Selles töös 

toodud meetodi alused avaldati 190b.а. lühiartlklis arlisi Teaduste 

Akadeemia "Gomptes rendus", ja suuliselt on nai ette kantud 11.ap­

rillil 1908.а. Roomas aiatema«tikute IV rahvusvahelisel kongreseil.

G. V.FlOIossov ütleb oma raa*n*tu slasejxihatavas osas, et selles 

töös antakse uus kompleksmuutuja funktsiooni teooria гакепиив tasa­

pinnalisele elastsusteoorla ülesandele. Senini selle ülesaniega seo­

tud raskused on olnud ületamatud. ü.V.Kolossov lantub tasapinnalise 

ülesande differentsiaaivõrranditest ;даиг1се Levy poolt antud kujul 

ja taandab elastsusteoorla tasapinnalise ülesande Jirlchle’t ja 

neumannl ülesannetele, nagu nad seatakse logaritmilise potentsiaali 

teoorias. Kõnesolevad võrrandid antakse kujus

(114. 5 4- J ü =01
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kus Z on el^iscsuakoefitslenlld, Д - kuupinienemlne jw <*>

pl4flli eieoiendi пигккИгиа.

G.V.Kolossov* nältflb, et tRsnpinnfllise elAstsusteoorlfl ülesAnde 

lAtiendamine Janul, et on Antud koncuurll VAlitsevAd. pinged Ja кя 

punkti ninked, viib kullAltKl ilhtsAle funktsionaaivõrrandlle^ ais 

alsaluAb kant tunuaatut kompleKamuutujAt.

Оша raimatus G.V.Kolossov uurib ka taaaplnniliae uleBanue lanen- 

laaist trigonomeetriliste ridade abil.

Kõnesolev G.V.Kolosaovi töö on tema teaduslikuks auursaarutu- 

seks. MAgu öeldud, valmis see töö G.V.Kolosaovi Partu tööperioodil.
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liehen zum ebenen l^oblom der 31o8ticitätstheorieel926e

31 • 0 цоятро попароллольных eiin, ■'руды ^’одаиичос:*ого '^бде- 
стза, Х9СС

З"*» О кouплe ^x?aыx дяа'граммах, Тело грозны гурпаЛ| Г???,



53 e 5ur le Probleme dc ßalßt*Venent poor uxie pieee eourbe# 
^уда iCDHrpecca з -"*т6%голы!13|

, 3 трудах :5o;irpocoo "

54е Вхлг le centre de forck.s non parallolece

55* Sur Ics equltions delasticlte

56« Gut le torslon dhine plece de eectioae foroee per une 
courbe ondouleueoe .

Q
5*7» 7ХЛ* l*applctlon dee dla^amee cossplexee •

58e 0 1€аиплет^е:$оы преоброзоаапяи, 9 трудах 'Topue«>co :'Cc:
СотоствоиспитателеГ. TOGfe

39» 0 оодачо'Сен* euana для гсрлзого брусе» 1^эаеетая 
МИЯ ^оуд СССР«

* €0« 0 гфугозом отэерстаи с прздольным другом, 7эвее:‘яя 
до мая Чеун СССР«

(2I, О яе *0горах ггт>итдеае ьшх дампле ясного преобраэованйя урез* 
яопя^^ теории упругости тг яахоадению их решеяи»!, Труды 
ЗТГТ, Т-^ЗОе •

ГСе Злиятшо ž5O3*)aiuaeitToa упругости з пяос^^ задаче матеие* 
тячестюГ! теория Упругости • 1‘ру4й ЗТ'Л, IjCI,

63е Прямепение сомплоданях диаграмм а теории упругости. '*932.

■ ;
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Kokkuvõte

GeVeKoloasov tull Tartusse õivpejõuna, kes vare» oli tegelenud 

vald praktiliste harjutuste juhatamisega. Tema väljakujunemine lek­

torina tolmus ‘alles Tartu Ülikoolis* Nagu kinnitavad ta õpilasel, 

tundis ta põhjalikult ja igakülgselt oma loetavat ainet. Mõningaid 

raskusi tõi kuulajaile kaasa lektori hajameelsus. Kunagi ei tead­
nud üliõpilased ette, millest loengul juttu tuleb, võisid esineda 

äravahetatuna ka alnedki. Loengutel käsitles u.V.Kolossov mehhaa­

nikat kui teoreetilise ja rakendusaehhaanika ühtsust. Vististi ühe 

esimesena vene mehhaanikutest tõi ta mehhaanikasse vektoriaalae 

käsitlusviisi. Ka sellised tuntud teadlased, nagu Zukovskl, 

Tsaplõgin ja BobÕljov, töötasid eranditult koordinaatidee ja tun­

gide komponentides. Tartu perioodisse langeb ka Kolossovl tihtsai- 

ma teadxisllku töö **Kompleksmuutuja teooria ühest rakendusest tasa­

pinnalise elastsusteoorlа probleemile” valmimine.

Kolossov austas tõsiselt teaduslikke traditsioone ja pöördus 

näiteks veel Peterburi ajajärguaki tagasi probleemi juurde, mille­

ga omal ajal oli tagajärjekalt tegelenud Tartus ta siinne kolmas 

eelkäija Ferdinand Mlndlng. Selleks probleemiks oli üldise tungide 

süsteemi keskpunkti küsimus.

G.V.Kolossovl juures Tartus õppinuist töötavad veel praegugi 

Tartu Riiklikus ülikoolis prof. H.Jaakson, prof* i.Rägo ja dotsent 

J.L^ng.

Hiilgava edasi arendamise osaliseks said Kolossovl Ideed 

kompleksmuutuja rakendamise kohta elastsusteooria probleemiuele,
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eelkõige tem« õpilase Я.leMushellsvlll töödes. Я.1е3<иайв115у111 

on praegu Gruusia tuntumaid teadlasi % ta on Gruusia Teaduste 

Akadeemia presidendiks ning Tbilisi võimsa matemaatika koolkonna 

isaks.
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