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Kiesoleva t60 iileaandeks on anda iilevaade i.V.Kolossovi peda-
googilisest ja teaduslikust tegevusest Tartu Ulikoolis. Ajaliselt
haarab see periood aastaid 1903 kuni 1913.

Esimene peatiikk kisitleb G.V.Kolossevi elulugu. Teine peatiikk
on pihendatud G.V.Kolossovi pedagoogilisele tegevusele. oiin vaa-
deld~kse peamiselt neid loenguid, mida ta on lugenud Tartu Ulikoolis.
Suuremat tidhelepanu on osutatud loengute kinemaatika osale, kuna
just see o0ss tunduvalt erineb praegustest kinema=stika kursustest.
Viimane peatiikk toob referaadi G.V.Kolossovi teaduslikust tegevu-

sest.



I G.V. Kolossovi elulugu

Guri VassiljevitS Kolossov siindis 12 augustil 1867.a. (vana
kalendri jirgi) Ustje kiilas Novgorodi kubermangus. Kiimne aastaselt
astub ta Peterburi BotSkovi eragimnaasiumi. Uppides silmapaistva
eduga, lopetab ta gumnaasiumi kuldmedaliga. Kolossov jitkab Gpin-
guid Peterburi Ulikooli fiiiisika-matemantika teaduskonna matemaati-
ka osakonnas. Ulikooli lopetamisel omistatakse temale esimese jir-
gu diplom.

Juba iilikoolidpingute ajal huvitub Kolossov teaduslikust tOOst
ja jubs siis valmibki tal esimene uurimus "/'rismade viandest". Sel-
le tédga tombab Kolossov enesele Dottt Ulikesit Secsvettites
mehh2anika professori 0.K.BobGljevi tdhelepanu, kelle ettepsnekul
Kolossov jdetakse lilikooli mehhaanika kateedri juurde professori
kutsele ette valmistuma. '

| Bt tootada Oppejouna korgemas Oppeasutuses pidi G.V.Kolossov
tolleaegsete noudmiste kohaselt sooritama magistri eksamid. Ta
diendab need 1893/94 dppeasstal. 1894.a. miidratakse ta Peterburi
Ulikooli menhsanika kabineti konservaatoriks. Samal aastal hakkab ta
Juhatama teoreetilise mehhaanika praktilisi hafjutusi Teede Inse-
neride Instituudis, mis o0li iiheks eesrindlikumaks korgemaks oOppe-
asutuseks tolleaegsel Venemaal. 1898.a. alates juhatab Kolossov
teoreetilise menhhaanika praktilisi harjutusi Tsiviilinseneride
Instituudis ja Kunstide Akadeemia ‘rhitektuuri Osakonnas.

1903.a2. lahkub G.V.Kolossov Peterburist ja asub tédotama Tartu

Ulikooli Gppejouna. Siia jddb t2 kuni 1913. sastani, mil siirdub
tagasi Peterburi sealse Elektrotehnilise Tnstituudi Teoreetilise

Mehhaanika Kateedri korraliseks professoriks. 1914.a. on G.V.Ko~



lossov juba korraline mehhasnika professor eterburi Ulikoolis.
‘lates 1950.a. juhatab ta sealset vastasutatud elastsete kehade
lohhaahika kateedrit.

1931.a. valitakse G.V.Kolossov Noukogude Liidu Teaduste ika-
deemia korrespondeerivaks liikmeks. eatselt jiargnenud suram lopetab
ta viljaka teadusliku ja pedagoogilise tegevuse. :



I1 G.V.Kolossovi pedagoogiline tegevus Tartu Ulikoolis
§ 1. G.V.Kolossovi loenguline tegevus Tartu Ulikoolis

Prof. A.Kneseri lanhkumisega Saksamasle 190U. sastal jdi Tartu
Ulikoolis vabaks rakendusmatemaatika kateeder.1902.a. algul ndudlis
Rii» Spperingkonna kuraator, kellele Tartu Ulikool adainistratiiv-
selt 2llus, et ilikooli noukogu asuks vakantseks jadnud koha Gdit-
misele konkursi korras. 'rvatavasti samal ajal algasid libirdaki-
mised teaduskonna dekasni Sreznevski ja Kolossovi vahel Kolossovi
asumise kohta Gppejéuna Tartu Ulikooli, esialgul eradotsendi kohale.

1902.a. saadi selleks luba. Varsti selgus, et G.V.Kolossovile
0li omistatud eradotsendi nimetus ebadigesti, ilma Tartu JUlikooli
pohikirjas ettenahtud eridissertatsiooni kaitsiiseta, mida aga siin
nouti loengute pidomise Giguse (venia legendi) sasmiseks. Sekeldus-
te drahoidmiseks otsustns Kolossov lldse loobuda Iartusse t00le tu~
lekust. Kuid 31. jaan. 1903.a. ilmus keiserlik kiskkiri, millega
lubati Peterburi Ulikooli rakendusmehhaanika kabineti hoidjale,
magistrand G.V.Kolossovile pidada Tartu Ulikoolis loenguid eradot-
sendina veni2a legendi‘'t omandamata. G.V.Kolossov kirjutas oma ma-
gistri dissertatsiooni teemal: "MOningatest Hamiltoni printsiibi
teisenditest kindla keha mehhsanika iﬁsinusto lahendamisel”.

Dissertatsiooni kaitsmine toimus 1903.a. keygsdel ja veel sama
ansta siigisel mididrati G.V.Kolossov Tsrtu Ulikooli korraliseks profes-
soriks.

Tartu Ulikoolis todtas G.V.Kolossov kimme aastat. Sel ajal

kirjutas ta ka oma klassikalise t50 "Kompleksmuutuja teooria raken-

dusest tas=pinnalise elastsusteooris probleemile”. Selle G50 esitas

Kolossov Peterburi Ulikoolile doktori dissertatsioonina. 191U.a.



hilissiigisel toimus t66 kaitsmine j2 19l1l.a. mirtsil omistati
G.V.Kolossovile doktori kraad. Samnst aastast alates mdirati
G.V.Kolossov Tartu Ulikooli korraliseks professoriks rakeniumate-
maatika kateedrile.

Jirgnevalt heidame pilgu G.V.Kolossovi Tartu Ulikoolis peetud
loengutele, mille algus langeb 1903.a. teisele semestrile. Vaadates
konesolevate loengute kavasid ndeme, et G.V.Kolossov on lugenud vigsa
mitmesuguseid distsipliine, nii mehhaanikaalaseid kui ka matemantili-
si. Esimestel 2astatel Opetab Kolossov peamiselt mehhaanikaalaseid
aineid, nagu punkti kinemasatika ja diinaamikn, elastsusteooris, gee~
graafiline staatika. Kuid mone assta mbéddudes nieme . .V.Kolossovi
loengute hulgas ka matemaatilisi distsipliine, nagu variatsioon-
arvutus, toenidosusteooria, 1loplike vahede teoori=, miiratud integraa-
lide teocoria, differentsiaalvorrandite integreerimine, matemaati-
lise fiiisika vorrandid, srvuteocoria, kompleksmuutuja funktsiooni
teooria. ;

Oma loengutes seob G.V.Kolossov =2lati Geooriat praktikaga. Ta
on ldbi viinud k2 harjutusi iilesannete lahendsamise ndol, kuid neid
leiame loengute kavast ainult ilhel korral.

Mitmeid matemastilisi distsipliine, nagu kompleksmuutuja funkt-
siooni teocoriat ja arvuteocoriat, matemantilise filisika vorrandeid,
toendosusteocoriast ja midratud integraaslide teooriat, on prof.
Kolossov lugenud ainult iihe semestri kestel. Mehhaanika distsipliine
on ta aga lugenud tunduvalt sagedamini, nditeks punkti Jja punktide
sisteemi dinasmikat iiheksa semestril, kindla keh2 dinarmik~t seits-
-mel semestril.

Allpool toodud andmed p5hincvad ametlikel loengute kavadel
nlates 1903. anstast. 'ndmed puuduvad vaid 1906.2. csimese semestri
kohtaj; voimalik, et 1905.a. revolutsioonile Jﬁrgngnud semestril loen-
gute kava on jadnud trikkimata.



0.V, K eloslovi poéif;pOQtnI’loongul'ihrtn Uiikoolis
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- G,V.Folossovi poolt peetud loengud Tartu Ulikoolis
aastail 190%-1913
(arvud lahtirites tihendavad nadalatundo)

Loengu aine

gidrostantika ja <
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teocoria
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ne ja tilendavad ratﬁ- 3
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GeV xoloum olt peetud loengud Tartu Ulikoolis
o 1 1903-1913

Loengu aine

Komplekamuutuja
funktsioonide
teooria

(u-vu lahtutn t&hondmd n&dahtmdo)
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sika virrandite
integreerimine

Kindla keha ja punke
ti kinemgatika koos
praktiliste harjutus-
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Kindla keha kinemaa.
tika ja punktl Jdinaa-
mika

Punkti je punktide
giisteemi mehhaanika

Téiendavaid peatiikke
analliitilicest meh-
haanikast




Jirgnev tabel annab iilevaste G.V.Kolossovi koormuse kohta se-
mestrite kaupa. Tabeli lahtirites olev number tihendab loengu tun-
dide arvu niddalas. Vaadates tabelit nieme, et ;randlikult suur koor-
mus oli prof. Kolossovil kanda 1907.4. esimesel semestril, kokku
14 tundi nddalas. Ka sasta keskmine tundide arv nidalas on kdige
suurem 1907.a. - 12 tundi nddalas. Pole andmeid sedle pohjuste koh-
ta. Voib aga arvata, et see asjaclu on olnud tingitud tasategemise
vajadustest GOppetdod »lal, mis peale 1905.a. revolutsiooni 1906. ass-
tal ei kulgenud kiillalt reeglipiraselt.

——

cemeste Aasta
hasta '1?"""?!?"" T

1903 8 8
1904 8 8 8
1905 10 9 943
1906 - 7 7
1907 1 10 12
1908 7 10 8,5
1909 7 7 7
1910 7 7 7
1911 7 9 8
1912 7 8 755
1913 8 9 8,5

Mis puutub G.V.Kolossovi loengute sisulisesse kiiljesse, siis
on kéhjuka nende loengute kohta viga vihe dokumentaalset materjali.
Autoril on olnud kasutada prof. G.Rigo isiklikust rasmasukogust Jg.
allikad:

l. Trikis ilmunud, kuid praegu bibliogranfiliseks harulduseks
olevad G.V.Kolossovi loengud kinemantikast, mis on trikitud Tartus.

2. G.V.Kolossovi loengud materisalse punkti j» punktide siistee~-



mi diina~mikas, litografeeritud “eterburis.

3. G.V.Kolossovi loengute puhtad jirelkirjad, valmistatud
G.Rigo poolt oma ko#apoktido jarele (stuudiumi ajal Tartu Ulikoolis
aagtail 1910-1912). \



9 2. G.V.Kolossovi kinemastika loengud.

") Loengute programm

Kinemantika loengud, mida G.V.Kolossov on pidanud Tartu Uli-
kouvlis, votavad enda alla 64 trikilenekiilge. Kuid siin puudub teks-
ti lopposa, mis peakgrhaarana materjall kindla keha relatiivsest
liikumisest. ;

Konesolevad loengud on jaotatud kolmeks peatilkkiks, ign peatiikk
omakorda paragrahvideks. Teksti Jjuurde kuuluvad veel kaks lisalehte
paljude vilkeses mastaabis joonistega. lipset mastat, mil G.V.Ko-
lossov neid loenguid on pidanud, ei ole teada. Kuid voib arvata, et
trikisilmunud materjal on kogutud mitmeaastase loengulise tegevuse
vialtel. Jiargnevas tabelist sasme ﬁlova;to aagtate j» semestrite Jjar-

gl G.V.Kolossovi kinema=tika kursuste suurusest:

Semester

o e

Aagta
19035
1904
1905
1906
1907
1908
1909
1910 4
1911

1912

1913 2

Flwliwininmn|iwin

Nogu nieme, kinemaatika loengu nddalatundide =2arv varieerub ka-
hest neljani, seega loengutel toodud materjal on olnud kord laiem,

kord kitsam. Loengutega seoses koostatud jn hiljem triikitud tekst



el saa seega anda tidpset pilti Kolossovi loengutest, kiill ags pee-

geldab ta nende loengute péhisuunda ja sisu; vastavalt niddalatundide

arvule on iksikuid kiisimusi kdsitletud kord kitsamalt, kord laiemalt.

G.V.Kolossovi kinemaatika kursuse programm on jirgmine:

Punkti kinemaatika

1
B
3.

11.
12.

Kindls keha kinemantika

K
-5
3.
4.

2

Pohidefinitsioonid

Punkti kiiruse mdéiste

Kiirus kui vektor ja tema projektsioonid koordinaattelgedele
Punk¢i kiirenduse moiste

Kiiruse j» kiirenduse mGiste rokend=mine méningate kinemaa-
tilise iseloomuga iilesannete l~hendamisel

Kargcnét Jirku kiirendustest

Knhe vektori geomeetrilisest ja vektorisalsest korrutisest
Muutuve vektori geomeetrilisest tuletisest

Vektori momentide moGiste

Geomeetrilise tuletise teooria rakendamine kiiruse j» kii-
renduse projekteerimisel eri sihiga telgedele

Punkti liitliikuaisest

Kiiruse Jj= kiirenduse m0iste rakendaamine geomeetriliste

iilesannete lnhendamisel.

Sissejuhatus (kindl® keha mGiste)

Kindla keha péorlemine liikumatu telje lmber

Kindla keha liikumine paralleelselt liikumatu tasapinnaga
Rulettide teooria ja kdvers veeremine teisel koveral
Pindadest, mida kirjeldab liikumatust punktist O mingisugu-
sesse liikuva kujundi punktisse tommatud raadiusvektor ja
pindadest, mida kirjeldab nimetatud rnaaiu:v'ktoriga muutuma-
tult seotud 1loik

Tasapinnalise kujundi liikumise geomeetriline teocorin



- iu -

7. Hammaste kontuurid silindrilisel hammasrattal ja kinemaa-

tika mOningaid rakendusi mehhanismide teoorias
8. Kindla keha pddrlemine liikumatu punkti lmber
9. Nditeid kindla keha péirlemise kohta

)

10. Kindla keha punkti kiirendusest pddrlemisel liikumatu punk-
ti Umber _

ll.Parameetritest, mis mddravad pdorleva kindla keha asendi
tema liikudes iihe liikumatu punkti imber

12. Kindla keh2 punkti kiirus ja kiirendus liikumise uldjuhul

Relatiivsete liikumiste kinemantika
1. Punkti relatiivsest liikumisest -

2. Coriolise teoreem

3. Coriolise teoreemi geomeetriline tuletamine

4. Kindla keha relatiivsest liikumisest teise kindla kehs
suhtes.

Vorreldes G.V.Kolossovi loengute programmi KHM-i 1955.a.
kehtestatud teoreetilise mehhaaniks programmiga ndeme, et nad ild-
Jjoontes iUhtuvad; kuid lksikuis kiisimusis on k= rida erinevusi; ndi-
teks algab KHM mehh=anika programm sissejuhatava osaga "Uldine
ajnlooline ﬁlevando mehhaanika tekkimisest ja 2rengust”, missuguseid
kiisimusi prof. Kolossovi loengutes oi.siaaldn.

KHM mehh=2anika programmis on kinemantiks nalguses sisse toodud
inertsiaalsiisteemide mdiste, on ette nidhtud selgitada liikumise ja
prigaloleku vahekorda. G.V.Kolossovi loengute pleanis ei ole sel-
liseid kisimusi. See on ka arusasadav, sest inertsisalsiisteemide
moiste oli kiill mehhsanikas tuntud ainu, kuid nende sigav print-
sipianlne tihendus ilmnes allos/Einateini t60 ilmumisega 1905.a.

Kangaegse mehhaanika peamiseks t50riist=aks on vektor. Seda
noistet kasutab prof. Kolossov oma loengutes kiill laialt, kuid
vektori definitsioon antakse vaid mirkusena, hoolimata sellest,
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et tollal matemantika kursustes sellest juttu ei olnud.

1955.a. mehhaanika programmis on eraldi kisimusens mirgitud
punkti liikumise vektor- ja koordinastvorrandid. Seda kisimust profs
Kolossov oma kinemaatika loengutes er2ldi ei kasitle j» seda teatava
oigusega, sest see kiisimus omab tdhtsuse nmlles Oieti dinaamika prob-
leemistikus.

Liikumise kiiruse kisitlus le2ngeb mélemas programmis ponilistes
joontes dhte. 1955.2. mehhnzanika programmis leiame Kinemantikas ka
Jjuba sektorkiiruse mdiste. 'rof. Kolossovil see kiisimus leiab kisit-
lust, kuid ainult aoédaminnes: kinemastikas seds moistet Ju eriti
vaja pole.

Ka punkti kiirenduse os2s ei ole suuremnid erinevusi. Prof. Ko-
lossovi loengute uhes paragrahvis kisitletakse ka korgemat jarku kii-
rehdusi, - kilsimus, mis tavaliselt kisitlust ei leia, kuna talle on
raske rakendusi leida, tdotab ju terve diinsamik~ vaid tavalise kii-
rendusega. k

Kindla keha kinemaatik~s Xolossov kiisitleb viga -1#-.-i¢uaoid'
kiisimusi mesina mehhasnikast, mis kassajal leiavad valgustanist
tehnilise mehhnranika kursustes. Selles peegeldub u.V.Xolossovi meh~
haaniks moistmine Uhtse sinena, mis haarab nii temn teoreetilise kui
rakendusliku kiilje. Httekujutuse suunsst, milles prof. Kolossov Ope-
tas oma ainet, saab koige poaremini, kui vastleme jooniseid tem~ kine-
mantikast (vt. juuresolevat koht fotogrammi).

Relatiivses liikumises kidsitletakse kiillalt pdéhjelikult Corio-
lise kiirendust ja ka Coriolise teoreemi kiirenduste liitmise kohta,
millele antekse ka geomeetriline tdélgendus. Sisuliselt samuti kasit-

letakse seda teoreemi k2 kansaegsetes kursustes.



b) G.V.Kolossov punkti kinemaatikast kui nelja-
!§§£!£ll!!!§.l!2!!!§£lﬁ!!

Konesolevad loengud kinemaatikast algavad sissejuhatusega,
milles antekse analiiiitilise mehhasnikn ja siis ka kinemasatiks defi-
nitsioon.

Seal loeme:

"Analiiitiline mehhaanika on teadus, amis uurib analiiisi abil
materiaaslsete kehade liikumist ja sellega kaasnevaid ndhtusi. Ana-
liiitiline mehhsanika jsotatakse tavaliselt k~hte ossa: esimeses
0sas vaadeldskse liikumist soltumatult liikumist tekitavatest poh-
Justest (tungidest), teises o0s28 - liikumist tekitavaid pohjusi.
‘naliiitilise mehhsanik~2 esimese, 2inult liikumise geomeetrilist kil-
ge vaatleva osa esitamisel, ei ole vaja uusi aksioome pesle geomeet-
ria pdhiasksioomide ja aja méiste. Aega me loeme pohimdisteks, mida
pole vaja defineerida. Seda osn mehhasnikast on sobiv nimetada nelja-
pootmeliseks geomeetrisks. Siin on penle geomeetria kolme méotme
abiks voetud veel neljas moode -~ aeg. Alp;ro'i Jirgi nimet-takse
seda mehhasnika osa kinemaatikaks".

Teatavasti juba wvaremini soovitas Lagrange nimetada kogu meh~
haanikat neljamdotmeliseks geomeetriaks. Kolossov soovitab nimetada
nii ainult iht osa mehhasnikast - kinemantikat. Hilisem teaduse
areng on nididanud, et 6ieti tuleb kogu fiilisikat kidsitleda kui nel ja-
mootmelist geomeetriat, kuigi veidi teises mdttes, kui seda arvas
Lagrange: relatiivsuseteooria areng naitas, et nel jamdotmelise geo-
meetria kasutamine fiilisika protsesside kirjeldamisel ei hsara sugu-
gl nond.‘fgrlaalset kiilge, nagu seda arvas Lagrange; Jjust vastupidi,
ta peegeldab reanlselt kehtivat 2ja ja ruumi vahelist seost.
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c) Kiirus j» kiirendus

Kisitlemisel olevais loenguis kiirus defineeritakse kui aja-
Uhikus 1labi kididud tee pikkus. Sellele lisatakse aga kohe, et see
definitsioon sobib ainult ihtlase liikumise korral. Kiirus iildmdis-
tele liahenetakse keskmise kiiruse kaudu:

unkti poolt 1ibi kiidud tee _ MM
selleks [unud aeg oy

kus M, ja J"{q mirgivad punkti asukohti segadel ¢ ja 'é,.
Kiiruseks ¥ momendil { nimetatakse siis, nagu tavaliselt,
keskmise kiiruse piirviirtust punkti.ﬁ¢4t6kestanatul lihenemisel

unktil :
. .'ﬁL ) Af;

‘46390‘4{5

Praegu koigis allikais antakse piirile mineku tingimus mitte kujul

A6»0 , vaid kujul At-20 ., Praxsiliselt viivad milemsd tingi-

mused kiill sahadele tulemustele, kuid sisuliselt on nad ometi eri-

nevad. Niikse loomulikum seada nullile lihenemise tingimus argumen-
di juurdekasvu kohta.

Kui alul luuakse kiiruse moiste keskmise kiiruse kaudu, siis
hiljem (paragrahvis iiheksa) antakse kiiruse definitsioon, nagu prae-
gu, vekterknjula punkti kiirus on punkti raadiusvektori geomeetri-
line tuletis. Kiirusvektori projektsioonide kiisitlemisel juhitakse
tdhelepanu lauéclo: "Punkti kiiruse projektsioon liikumatule sini-
le on vordne punkti projektsiooni kiirusega samnle sihile. ‘naloo-
gne l=use on toodud ka2 tasapinna kohta. Kiirusvektori projektsioco-
nid antakse ka uldistes kOverjoonelistes koordinanatides.

Kiirenduse mdiste luuakse Hamiltoni hodograafi kasutades: kui
punktile.ﬁL orbiidil vastab punkt/u hodograafil, siis

w% w2
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‘ja punkti /4! kiirus on punktiﬂ kiirendus. Kiirenduse normaalne
j» tangensisanlne komponent leitakse nii projektsioonlause teel
kui ka2 otse kiirusvektoriga tédtades.

)
Samas tuletatakse ka Bino‘bz‘ valem

. }
roosi§ =2 = - g owﬁ

rohutades selle tdhtsust.

Sektorkiirusest antakse ainult definitsioon, ilm2 seda méistet
rakendamata.

Eraldi paragrahvi piihendab Kolossov oma loengutes korgemat jir-
ku kiirendustele, defineerides teist Jjarku kiirendust nii: "Me nime-
tame liikuva pnnkti.N, teist jarku kiirenduseks liikuva loigu lopu
kiirust, kui 16ik oma suuruselt j2 suunalt on vordne punktiuN/ kii-
rendusega ja lidhtub kogu 2eg ilhest ja samast liikumatust punktist
0. :

Un ilmne, et teist jarku kiirendus siin defineeritakse kiiren-
dusvektori hodograafi kmidu, nagu va:onini kiirendus kiirusvektori
ja kiirus kohavektori hodograafi kaudu.

Antakse interpretatsioon PTaylori reale: kui punkt liigub, siis
selle punkti koordinsadid saavad ajavahemiku Jjooksul teatavad
juurdekasvud AT , A‘J , A% . Igaiiat neist juurdekasvudest saab
avaldada kujul '

dx ~, 4 & N 1 dz ="
S o sug T F—— == +
AL dt L+4'& até“" . 3. n ot
-—
8iit néh?b, et iaihkevcktor A6 = -(:.\x Aj,Ai) avaldub vektorite
A

 u K v' = '1/4 e G summana, '1ga reaksarenduse liige, alates
teisest, avaldub teatud korgemat Jjérku kiirenduse kordsena. Hooll-
mat= seletusest niib, et kdorgemat jidrku kiirenduste moiste loomine
ennast ei Gigusta, kuna t= sisuliselt jdib kasutamata ja ta formasl-

ne viadartus on kiisitav.
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d) Operatsioonid vektoritegs

Vektori definitsioon antakse kujul: "Vexvoriks nimetatakse an-
tud pikkuse ja sihi ning suunags sirgldiku”.

Vektori summat nimetatakse vektori geomeetriliseks summaks,
vektori tuletist - vektori geomeetriliseks tuletiseks, vektorite
skalaarset korrutist - vektorite geomeetriliseks korrutiseks.Kasu-
tatud terminoloogia viitab sellele, et vektorit mdistetakse eelkdi-
ge kui geomeetrilist objekti. Sellest tingituna jiadb rdohutamats vek-
~ tori fiiisikaline sisu ja jddb mirkimata voimalus mdista vektorit ka
puhtfornaalant, nagu a@da tohaksg niiteks kaasaegses algebras.

Vektorkorrutise peaniaitena on vektori moment. Momenti definee-
ritakse Jjargmiselt: "Vektori (L momendiks punkti é7 suhtes nimetame
korrutist [a,u.] , kus 7 on raadiusvektor, mis liheb punktist
vektori 4L mingisse punkti". See sdnastus langeb pesaegu iihte kaas-
aegse sOnastusega. .

Vektorite liitmise eeskirja kasutatakse liitliikumiste kidsit-
lemisel.

Siin vasdeldakse ko liikumise lahutamist komponentideks. Mone-
vorra omapirane on probleemile juurdeminek: "Me iitleme, et punkti
M, 1iikumine koosneb N teise punkti liikumisest, kui punkti /L
nihkeldik igal ajamomendil avaldub N, punkti nihkeldikude geomeet-
rilise summana". ;

Seega vaadeldakse antud kehna liikumist kui teiste kehade lii-
kumiste summat. Selles avaldub kohtlemata piiie méista liitliikumist
fiusikaliselt. Bsitatu jidb aga ikkogi otsituks, kunstlikuks ja
abstraktseks. Tuleb mirkida, et kinemantikas pole liikumise lahuta-
misel mitmeks komponentliikumiseks erilist fiilisiknlist tagapohja;
vitet kasutatakse vaid formaalse vshendina. Liikumise lshutamine
komponentliikumisteks omandab fiiisikalise sisu 2lles dinnsmikns.

Kui kehale mGjub mitu tungi, siis voime ernsldi vaadata keha iiksikuid
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liikumisi, mis on tingitud igast tungist eraldi. Tegelikult keha
liigub siis nii, nagu seda saame nende liikumiste liitmisel.

e) Kindla keha kinemaatika

_ Kindla keh» definitsioon antakse kujul: " unktide hulks, mis
on omavahel nii seotud, et krugus nende punktide vanel jadb kégu
liikumise kestel konstontseks, me nimetame muutumatuks punktide sus-
teemiks ehk kindlaks kehaks". Miargitakse, et looduses ei ole abso~
luutselt kindlat keh=, kun~ koik kehad deformeeruvad, vihemalt vi-
hesel middaral. Seda, et punktido vahelised kaugused ei muutu, kuju-
tatakse nii, et punktid on iiksteisega seotud idea~lselt jiikade ve-
nimatute varrastega. Selleks, et iihendada kaht punkti on vaja iiht
varrast. Kolme punkti jédignks lihendamiseks on vaja kolme varrast ja
edasi iga uue sOlme kinhitaniseka on vaja veel kolm varrast. Niisiis

W solme jiigeks iihendamiseks on vaja 3 + (n - 3) . 3 = 3n - 6
varrast. Uhenduses aolli kiisimusega selgitatakse ka iileliigsete var-
raste kiisimus j2 antakse staatiliselt mddratud ja midr=2matute siistee-
mide méiste. Sellegn seotud kiisimused kuuluvad oma loomult ag» enam
tehnilise mehhaanika programmi kui siia.

Kindla keha pddrlemise kirjeldamisel liikumatu telje iimber
-luuakse nurkkiiruse moiste. Nurkkiirus esitatakse vektorina, mis
on alati sihitud podrlemistelge mdédda. Siin antakse ka seos nurk-
kiiruse ja Joonkiiruso!vahol J2 kdsiteltakse nurkkiirenduse moistet.

Edasi vandeldakse kindla keha liikumist paralleelselt mingi
tasapinnaga. Kidsitletud materjnali iseloomustavad marksonad: “péorle-
mise hetkeline tsenter", "hetkeline péidemistelg”, "liikuv ja liiku-
matu tsentroid”, "liikuva tsentroidi veeremine liikumatul tsentroi-
dil". Kogu materjali 111uatrooritnksoAnaidotoga Jja tuuakse tihtsa-
mad laused rulettide teooriast. Rulett defineeritnkse joonena, mida
kirjeldab tas2pinnalise koOveraga 62, suutumatult seotud punkt, kai
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kover 5&, veereb libisemata m6dda teist tasapinnalist kioverat S .
5iin tuletatakse ka kuulus Savary' valem, mis seob kdverate S Jja
G, kGverusrandiusi ruleti kdverusraadiusega f :
(jg%-'+,QE')LL//DO5n9'==57?f-y¢¢)
Uks paragrahv on piihendatud pindadele, mida kirjeldavad muutuvad
raadiusvektorid, mis ldhtuvad liikumatust punktist: pind, mille
kirjeldab raadiusvoktor aja t - to jooksul, lnbab avaldada kujuls

f"c/f thi %fﬁ»‘j

8iin poatutakso ka 2luste juures, nillolo on rajatud planimeetrite

teooria.

f) Kindla keha pédrlemine kumatu

Kindla keha péSrlemist liikumatu punkti (7 iimber kisitletakse
valides knks koordinaatide siisteemi: ihe ruumis liikum~tuna, teise
8 m3 alguaoga»é? muutumatult seotud liikuve kehaga. Niisugune lihe-
nemine kiisimusele on omane Newtoni mehhannikale. 3iin kesutatakse
endastmoistetavana absoluutset ruumi ja sellega seotud liikumatut
koordinaatsisteemi. Sihulisolt oletatakse seega, et on voimalik
.raékida keha liikumisest ja paigalolekust absoluutses mottes.

Suure pohjolikkusega uuritakse edasi nurkkiirusvektori omadusi,
nurkkiiruste liitmist ja selle rakendamist tehnikas, Cardani Sar-
niiri puhul.

Ed=asi kisitletakse kindla keha liikumise hetkelisi telgi, lii-
kumatut ja liikuvat aksoidi . Keha liikumisel liikuv aksoid ioorob
liikumatut asksoidi mddda. On markimisviirne, et seatnkse ja lanen-
datakse ka 1loplike pidrete kirjeldamiseks kohaste parameetrite ki-
simus: Rodrigues’'i ja Klein'i parameetrite kasut=2misel pidrete teoco-
ria omab mirkimisviirse siimmeetrisa Ja kauniduse - iiks neist kilge-
dest, mida Kolossov alati otsis matemantilistes valemites.
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Oma loengutes votab Kolossov vantluse alla ka kindls keha
liikumise iildjuhu ja kirjoldab seda iihe joonyinna veeremisena tei-
sel joonpinnal koos libisemisega piki iihist moodustajat.

g) Kindla keha relatiivse liikumise kinemaatika

Kdesoleva t506 teostamisel kasutatud prof. Kolossovi trikitud
loengute eksemplar lopeb neljanda trilkkipoognaga ja siin ilmsesti
puudub osa relatiivses liikumist kisitlevatest paragrahvidest. i
ole teada kui palju nimelt puudub ja samuti ka see, kas puuduv osa
on iildse trikitud voi mitte. Olemasolev tekst kiib jirgmiste kisi-
muste kohta:

1. Punkti relatiivsest liikumisest

2. C&rioliso teoreem

3. Coriolise teoreemi geomeetriline tolgendus

4. Uhe kindla keha relatiivsest liikumisest teise kindla keha

suhtes.

Relatiivse liikumise moistet selgitatakse jargmiselt: "Punkti
M relatiivne 1iikumine mingi liikuva kindla keha O suhtes esineb
sel juhul, kui vaatleja, kes mirkab punkti liikumist, liigub ise
koos kehaga S J2 ei marks enda liikumist. unkti uN/ agsendid kehas
kujutavad vaatlojalo‘punkticﬂt trajektori. Tegelik punkti nihkumine,
mida me nimetame absoluutseks, toimub lingif teist trajektori -66duﬁ
ksitatud sOnastus niit=2b, et loengute autor eeldab absoluutse liiku-
mise olemn~solu. Ta vétab soiga omnks Newtoni ~bsoluutse ruumi kont-
septsiooni. Kiesoleval ajal me seda eitome j=2 rahutano;»ct igasugune
liikumine on suhteline. Relatiivset kiirust defineeritakse kones-
olevais loenguis herilikul viisil js niidat~kse, et absoluutse lii-
kumise kiirus on relatiivse ja iilek~nde kiiruse geomeetriline summa.

Edasi sntakse Coriolise teoreem, mis seob 2bsoluutset, relatiiv-

set ja ilekande kiirendust. Liihike ja lihtne on loengutes toodud
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Coriolise teoreemi geomeetriline tuletus. Coriolise kiirendust nime-
tatakse jirjekindlalt "tdiendavaks kiirenduseks"”.



5 3. Punkti dinsamike loengud
n) Punkti dinssmika loengute programm

Punkti diinaamik2 loengute litografeeritud tekst sisnldab 64
triikilehekiilge. Tdpset a2ega, mil need loengud on peetud, ei ole
teada. TOenidoselt on neid ette kantud mitmel korral, vahest neid

kordkorralt muutes.
Jiargnevast tabelist saame ililevaate punkti dinasamik~s kursuste

ulatusest:
Semester

Aagta 1 o
1903 2
1904 2
1905 5
1906
1909 3 5
1910 “
1911 5 .
1912 “ i@
1913 5

Nagu ndha, on kursuse ulatus tublisti kdikunud: kohest nddala~-

tunnist viie niddalatunnini.

Punkti diineamik=2 loengute programm on antud reamatu ldpus:

1. Punkti diinasmika pShiprinteiibid. Inertsi prinmtsiip ja jou
vordelisus kiirendusega. iunkti liikumise differentsisal-
vorrandid j» nende integreerimine. Integreerimine ridade
abil. Nditeid. H~rmooniline vGnkumine. Elava jou muutumise
seadus. Potentsiaslsed tungid ja nende niiteid. Llava jou

integraal ehk energia jdidvuse seadus.



4.

7

8.

Qe

Liikumishulga muutumise seadus (kiiruse muutumise vektoriaal-
ne seadus) ja liikumishulga momendi -udtuniao seadus.
Pindade seadus voi pindade integrnal. Pindade seadus mis-
tahes liikumatut punkti libiva tasandi kohta; toestus, et
liikumine toimub sel juhul {ihes tasapinnas.

Punkti liikumine ﬁsontraalsotc tungide mojul. Jireldus tra-
Jjektori vorrandist ja punkti liikumise kiisimuse lahendsmine.
Tsentraalne tung, mis on pddrdvordeline kauguse ruudugsa.
Hitmesuguseid nditeid punkti liikumisest tsentraalsete tun-
gide mojul.

Vaba punkti lihtsamate (ilesannete lahend=mine.

Vaba punkti liikumine raskustungi mdjul takistust mitte-
avaldavas keskkonnas ja keskkonnas, milles takistus on vor-
deline kiirusega. Sirgjooneline liikumine keskkonnas, kus
takistus on vordeline kiiruse ruudugsa.

Harmooniline vionkumine keskkonnas, milles ei ole takistust
Jja milles takistus on vordeline kiirusegzu Supaitud vonku-
mised. Resonants.

Mmittevaba punkti liikumine. Seostest vabastamise printsiip.
Punkti rohk seostele ja seoste reaktsioonid. Jifferentsisal-
vorrandid juhuks, et punkt liigub médda idesalselt siledat
pinda; nende integreerimine.

Punktile avalduv rohk, mis on tingitud pinna normaalile

voetud tungide projektsioonide ja kesktorjejou liitumisest,

kusjuures kesktorjejoud on arvutatud eeldusel, et punkt 1lii-
gub puutujat libiva normanalléike tasapinnas. “unkti liiku-
mine siledat kaldpinda médda.

Punkti liikumine mdoda ideanlselt siledat pinda ilma valis-
tungide mojuta. Geodeetiline joon. Raske punkti liikumine
modda ideaslselt siledat sfidri (kooniline pendel). Sfidri
poolt punktile avalduv rdhk.



10, Punkti liikumise differentsisalviérrandid, kui punkt liigub
mooda siledat kdverat ja nende virrandite integreeriamine.
Koveral nsetsevale punktile mGjuva rdhu midramine. Tsiikloi-
diline pendel.

1l. Raske punkti liikumine ringi kasrt mééda (matemastiline
ringpendel). Ringjoonel a2setsevale punktile méjuva roéau
miarsmine. Pendli differentsiasalvérrandite tédpne ja ligi-
kaudne integreerimine. Tdisvinke %eg.

12. Punkti mehhsanika pohiprintsiibid. O'‘lemberti printsiip,
voimalike nihete printsiip ja vihima méju printsiip Hamil-
toni ja Lagrange'i formuleeringus. :

13. Materisslse punkti liikumise differentsisalvérrandite tule-
tamine Hamiltoni printsiibist, kusjuures punkti nsend mia-
ratakse iildiste koordinaatparsameetritega.  unkti liikumise
differentsiaslvorrandite taandamine kanoonilisele kujule.

14. materiaslse punkti tasakaslu asendid. isiv ja mittepisiv

 tasakaal j2 punkti viikesed vonkumised piusiva tesakaalu-
agsendi imber.

15. Materiaalse punkti relatiivse liikumise differentsisalvor-
randid mingisuguse muutumatu keskkonna suhtes, kui punkt
liigub etteantud viisil. Amperi (ilesanne. Maa OOpaevase
péorlemise moju vabalt kukkuvale punktile j2 pendli vonku-
misele. Foucault' kntse.

16. Hetkeliselt mGjuvate tungide moju punktile. rhomsoni vorrand.
Punkti 160k pinnale.

Vorreldes G.V.Kolossovi loengute programmi 1955.a. KHM punkti
dinaamika programmiga nieme, et nnd vihe erinevad Leineteisest:
punkti diinasmika loengutes kisitleb prof. Kolossov k2 materianlse
punkti tasakaalu kiisimusi, D'‘lemberti printsiipi, voimalike nihete



printsiipi ja vihisa mdju printsiipi. KiM mehhnsanika programsis on

need kisimused viidud siisteemide dins=mikasse.

b) Jilvuse sendused

X

Kineetilise jn potentsi=nlse energisa summ2 jiivus kirjutstakse
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nimetades esimest liiget - hoogu ~ iganenud terminiga "elav joud’.

kujul

Liikuaishulga jiivuse seadus sdnastatakse tungi impulsi adciste
abil: "Liikumishulgs geomeetriline juurdekmsv on vordine rakeadsatud
tﬁngido impulsiga vaadeldava ajavahemiku kohta". e

On huvitav midrkida, et liikumishulga defineerimisel rohutatakse,
et see suurus pole mitte geomeetriline, vaid fiiiisikaline vektor:
"Tseendast moista, et selle vektori kujutamine nntud pikkusega 1oi-
guna on tinglik vote. Nii nagu kOigil niisugustel juhtudel, nii ka
8iin me el esita mitte liikumishulka ennast, vaid =»inult 10igu, =mis
sisaldab sama pslju pikkusiihikuid kui liikumishulk sisaldab 1iiku-
mishulgs ﬂhikuit?". Uieti oleks selline mirkus pidanud seisma juba
kiiruse, kiirenduse ja jou kujutamise puhul vektoritena.

Liikumishulgs momendi muutumise seadus esit~t~kse vektoriaal-
sel, seega koordinasattelgedest stltumatul kujul. EBi rdhutatsa seejuu-
res, et konesolevad vrlemid on koordinsattel jestikust soltumatud
ainult formanlselt: viorrsndites esinevaid vektoreid s»ame kvantita-
tiivselt esitada ikkagi ainult komponentide ja alguspunkti kaudu.
See tidhendab, et faktiliselt ei saas me vektorite kohta midagi enne
celda, kui on antud konkreetses koordinaatsisteemis nende komponen=-
did Je =2lguspunkt.

Jina~mika loengutes kisitletnkse ka sektorkiiruse mdistet, ra-
kendades seda juhul, et punkt liigub tsentraalse tungi mdjul. Pinds
de seadus vidljendsab siin sektorkiiruse konstantsust. lLoenguis mir-

citakae. at ase asadna amah aunrt tahtauat astronoomias.



¢) Punkti diinaamiks pdhiseadused

Punkti dinaamika loengud 2lgavad lilhikese 2jaloolise iilevaate-
g2. Margitakse, et kuigi juba vanad kreeklased ja roomlased tegele-
sid diinaamike kiisimustega, polnud nende tulemused ometi Figed. Nende
poolt esitatud liikumise filosoofiline kidsitlus osutus enamikel juh-
tudel viddraks. Nii niiteks Aristoteles Opetas, et vaba keha liigub
ringjoonelist trajektori mddda, sest ringjoont peeti sel ajal "ide-
anlseks" kOveraks. Tidna_ deva diinsamika algust tuleb lugeda Galileist.
Loomupidraseks, tungivabaks lilkumiseks on sirgjooneline.

Pikemalt peatutakse Newtoni seadustel kui dinsamika pohiaksioo-
midel. Mirgitakse, et inertsiseadust voib sOnastada Gieti a2inult
materiaalse punkti kohta, kuna vabad materisalsed kehad voivad pi-
sida péorlevas liikumises, kuigi neile tunge ei moju.

Newtoni teine sesdus formuleeritakse eeldusel, et keha mass on
muutumatu: keha mass defineeritakse kui vordetegur tungi ja kiiren-
duse proportsionanlsuse senduses. Kaasajal sageli toodavas kidsitlu-
ses, kua ldhtutakse tungi ja impulsi tuletise vardulisoat.lalsi
defineerimiseks niisugust voimalust ei jdi.

mewtoni kolmandat se=2dust ei puudutata. Samuti ei vaadelda tdsi-
asja, mids Sommerfsld nimetab diinaamika neljandaks aksioomikst "Tun-
glde 1iitmisel tuleb x~sutada parallelogrammi reeglit"*’. See aksiom
fikseerib tosiasja, et tungid on vektorilise iseloomuga suurused.
Kuigi G.V.Kolossov muidugi keosutab oma loengutes eeldust, et tung
on oma loomult vektor, ometi t2 sellel asjaolul kusagil ei peatu.

d) Mittevaba m=ateriaslne punkt

sittevaba materinalse punkti 2ll mdistetakse refereeritavais

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

X
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antud pinnale véi joonele. Selgitatakse toerenktsioonide mdistet ja
niideatakse, kuidas toereaktsioonide 2ksioomi =bil s=ab mittevaba
materinalset punkti kisitleda seostest vaba punktina.

Punkti 1liikumine mdéda siledat pinda viib differentsisalvér—

randite ¥
| dx _ ?
m;?,-.x*X@é
Bt
di. 1.4
e ’Z”ﬁé

integreerimisele,pinna virrandit ?.,(x,’,%)‘O arvestades.

Teoreetiliselt nende vorrandite integreerimine pdhineb pera-
meetri ) j= iihe koordinaadi elimineerimisel vérrondi F(Kuj.i)'o
abil. Seame knks vorrandit kahe tundmatuga. 'rutluse Lulemuseks on,
Qt: "Punkti rohk pinnale koosneb punktile rakendatud tungi projekt-
sioonist pinna normaalile ja kesktorjejoust, mida arvestatakse eel-
dusel, et punkt liigub piki pinna normasalloiget”.

Uldisele teooriale jargnevad nitnolﬁguaod konkreetsed iles-
anded, nagu raske punkti liikumine asSda siledat kaldpinda, raske
punkti liikumine vertikonlse teljega poOrdpinnal jt.

Jirgmise punktina vandeldakse liikumist mdoda koverat Jjoont:
"Kui punkt on sunnitud kogu liikumise kestel jdam=a 1doaalsolt sile~
dale joonele, siis sellist ideaalselt siledat joont me voime vaadel-
da kahe idesalselt sileda pinnn 1loikejoonena Jj2 punkti liikumist
vagstavalt vaadelda punktile rnkendatud tungide j» kahe pinna nor-
maalreaktsiooni mojul”.

Matemaatilise pendli teooria arendatakse n2gu k=2asajalgi, =n-
des vOonkeperioodi jaoks valemi lépmatu res kujul.

Kiillaltki suurt tidheleponu on pédératud menhsaanika pohiprintsii-
pidele: D'Alemberti printsiip, voimalike nihutuste printsiip, Hamil-



toni printsiip ja vihima moju printsiip. Viidrib mirkimist, et loen-
guis mehhaanika alalt peatutakse lilhidalt ka variatsioonarvutusel,
mida tuleb tervit~da, kuna muidu pole voimalik Gigesti mGista Hamil-
toni printsiipi ja selle erikujusid.

Korvalsaadusena leitakse punktitta.aknalu tingimused: punkt
on tasakaalus, kui ta ei oma kiirendust; seega tasaka=lu vérrandid

82ab kirjutadaiudu:;va ; %— . \
ot

H m% Fé‘—-f-»- 0
l-mzﬁ ),-é' 0 ]

kus f,(g.\”ﬂ- 0 ,F;(x.j,i) =Q jne. on seoste vérrandid ja A4,,
'A.‘_ jne. - Lagrange'i korgajad.

8iin suurused "'Maiz?_o'n "inertstungi" projektsioonid. Seega
liikumise difforontsiaa;varrandoid voib vandelda kui tungide tasa-
kaalu diffcrontniaalvarrand.id, kusjuures liikuvale punktile on
rakendatud penle vialistungide ja reaktsioonide ka veel inertstungid.

Y

Selles aga seisnebki J'Alemberti printsiip.
Brijuhuna tulenevad vaba punkti tasakaalu vorrandid ( 1'-‘0,
‘j=o ,2.0 ) Jja punkti tasakaaluvorrandid pinnal:
%n%ﬁ =0
X
’ﬂ+-13 =0

+22R =0
i’t

b -y Feiid

See iitleb, et tasakanlu puhul tungid peavad olema suunntud pinna

5iit jaroldub, ot

normaali m6oda.

Véimalikkude nihete printsiip, O'Alemberti printsiip js Hamil-
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toni printsiip antakse punkti jaoks tavalisel kujul

Xdx+1dy+2dy=0
(X-mdx )J “J-miz‘t J7+ 2- rwaw)(f

I (T+u)dt=0
+,
e) Materianlse tide siis i_diinan

Allpool toome G.V.Kolossovi loetud materiaalsete punktide sis-
teemi diinasmika kursuse programmi. See on koostatud siilinud loen~-
gute jiarelkirjade eksemplari pohjal. ‘rogramm on Jjirgmine:

1. Sissejuhatus

2. Blava jou muutumise seadus

5. Siisteemide masskeskpunkti liikumise seadus.

4., Koenig'i teoreem

5. Materinalsete punktide siisteemi liiknniunuljp momendi wsuu~-

tumise seadus

6. Materianlsete punktide siisteemi iildine liikumise seadus

y lntofiaalnota punktide siisteemi ta2asakaalu asendid

8. Painduva niidi tasakaal

Vorreldes seda programmi 1955.2. KHM mehhaanika programmiga
nieme, et viimane on kiisimuste poolest rikkalikum. Seal nﬁcni palu,
nagu TSaplogini ja 'ppelli vorranddid, iksikpalu Ljapunovi ja
Zukovski tB6dest liikumise stabiilsuse kohta, MeStsSerski muutuva
massi diinsamika kohta jne, :

Materinalsete punktide sisteemi diinaamikas L.V.Kolossovi pools
vaadeldakse uuesti peasegu s2mu kiisimusi, mis materiaslse iiksikpunk-
ti dinaamikaski. POhilisi erinevusi praegu antavast kisitlusest el
leidu.
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f) Kindla keha

Ka alljirgnevas toodud kindla keha diinaamika loengute programm
on koostatud G.V.Kolossovi loengute siilinud jirelkirjade Jirgi.
Programm sisaldab jargmisi kisimusi:

1. Kindla keha inertskeskpunkt

2. Kindla keha inertsmoment

5. Blavjou jo liikumishulga peamoment

4. Kindlale kehnle rakendatud tungide elementaarne 46

5« Kindla keha pédrlemine iimber liikumatu punkti

6. Raske kindla keha pidrlemine Umber liikumatu punkti

7. Legrange'i juht

8. Kovalevskaja juht

9. Vurri liikumise llesanne

10. Tingimused, millal kindel keha pddrlemisel liikumatu tel je
iimber ei avalda rdohku teljele ja laagritele

11. lietkeliste tungide moju vabale kehale

12. letkeliste tungide mdjust kindlnale kehale, mis omab 1iikuma-
tut telge; ld0gi tsenter.

13. Carnot' teoreem.

See kindla keha diinasmika progromm erineb vihe 1955.a. KiM
nehhaanika programmist.

Kindla keha diinsamike loengud algavad kindla keh2 moiste selgi-
tamisega. Niidat=akse, et kindlal kehal on kuus gabadusn2stet. Inerts-
keskpunkti koordinastide valemite jirele tuuakse pnlju nditeid geo~-
meetriliste kujundite inertskeskpunktide leidmise kohta. See materjal
kuulub Eigupoolon; matem2anstika harjutustikku; dinaamika moistmiseks
nad otse vajalikud ei ole. Snma midrkuse voiks teha inertsmomentide

Jda deviatsioonimomentide kohta.



Edasi tuunkse klassikalised avaldised kindl~ keha hoo ja pidrd-
impulsi kohta. Nagu see loomulik j» uuema aj= kirjéndusos viisiks,
antakse poordimpulsi lause tema vektorisaslses esituses formulat-
sioonis: "Pidrdimpulsi vektori 16pu liikumise kiirus on antud kind-
lale kehale rakendatud tungide iildmomendiga".

Lruse leiab rakendamist kindla keha Umber kinnispunkti pédrie-
mise uurimisel momentvabal juhul, s.0. Buler- oinsot juhu inter-
preteerimisel. l

Usn= pdhjalikult on prof. Kolossov kisitlenud reske siimmeetri-
lise vurri liikumist j2 slati suure armastusega pikemalt peatunud
S.Kovalevskaja suursaavutusel. lelje ilimber pddrleva keha din2amilist
rohku largritele ja pdrke mdju kindlale keh~le kidsitletakse nii, na-
gu see praegugl viisiks. ;



&

III G.V.Kolossovi teaduslik tegevus

nagu ndntub sllpoocl toodud G.V.Kolossovi enda koostatud teadus-
likkude t35de loetelust™’, on tal trikis ilmunud 63 teaduslikku
t66d. neid voib jagada nelja riihma:

l. 7664, mis kidsitlevad kindla keha pﬁﬁfloniat liikumatu punk-

t1 iimber.

2. T664 kindla keha liikumisest ideaalses vedelikus.

3. Toéd elastsusteooriast.

4. Witmesuguse temastikaga $60d.

Liikumatu punkti (mber pédrleva kindla keha diinasmika alused
~andis jub2 Euler 1765.2astal. Tema antud olid ka differentsiaal-
vorrandid, mis mddravad seletatud viisil pédrleva keha liikunilt Jja
fuleri poolt oli 1l6plikult lahendatud pédrlemise probleem juhuks,
et vidlistungid puuduvad. Suure sammu Bulerist edasi tegi prantsuse
matemartik Laérango. lahendades 1788. aastal probleemi selleks ju-
huks, et vasdeldav keha on podrdkeha, mille telg libib liikumatut
punkti. ‘

Matemantilised raskused uute, siia kuuluvate iilesannete lahen-
damiseks olid iiletamatud. Asjatult tegelesid nende kiisimuste lahen-
damisega masailma geniaalsemad mortemastikud.

Kiisimuse vastu hakati uuesti eriti laialt huvi tundma peale
S.Kovalevskaja kuulsa 60 ilmumist, milles toodi uus, kolwmas inte-
greeritév juht. Teiste hulgas hakkasid probleemi uurim2a mitmed vene
toédlaaod, nende seas Bobdljev, Steklov, Zukovski Ja ka Kolossov.

G.V.Kolossovi tioode teise rilhma kuuluvad t66d kindla kena lii-
kumisest vedelikus. Kindla keha vedelikus liikumise teocoris =lused

x)
See loetelu oli sutoril kasutada Leningradi Ulikoolis tehtud

kooyia ndol (saadud prof. G.Rdgo'ls).
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anti peaasegu iiheaegselt D'Alemberti, M.V.Lomonossovi ja Buleri poolt.
Ka selle kiisimuse lahendamine ildjuhul on seotud suurte matemasti-~
liste raskustega. Seni on lahendatud vaid kera, silindri ja mdned
vdhesed teised juhud. ;

Kolmandasse rihma kuuluvad 17 t86d, mis on piihendatud kompleks-
muutuja funktsiooni teocoria rakendustele elastsusteoorias. Tdhtsaim
neist on "Kohpleksnuutuja teooria hest rakendusest tasapinnnlise
elastsusteocoria probleemile”.

Neljandasse riihma kuuluvad mitmesuguse tema~tikaga t60d. Siit
leiesme llevaatlikke artikleid vene mehhaanikute t60st ja mehhaanika
opetamisest. G.V.Kolossov olil veendunud matemanatilise meetodi ra-
kendamise viimalusest kGigile meid imbritsewsile loodusnihtusile.
muude kisimuste hulgas t2 oli havitatud ka tdendosusteocoris raken-
damisest bioloogilistele nidhtustele.

Prof. G.V.Kolossovi tihtsesim t60 "Kompleksmuutuja teocoria
uhest rakendusest tasapinnalise elastsustecoria urobleemile” on kir-
Jutatud Tartus 1909.2. = sisaldab 187 triikilehekilge. Selles t00s
toodud meetodi nalused avaldati 1908.=s. lﬁhiartikll; Mariisi Teaduste
Akadeemia "Comptes rendus”, ja suuliselt on nad ette kantud ll.ap-
rillil 1908.a. Roomas matemastikute IV rahvusvahelisel kongressil.

G.v.nolossov iitleb oma rasmeéu oisaojnhatnvao osas, et selles
to0s antakse uus kompleksmuutuja funkisiooni teooria rakendus tasa-
pinnalisele elastsusteooria iilesnndele. Scnini selle lilesaniega seo~
tud raskused on olnud iiletamatud. G.V.EKolossov lahtub tasspinnalise
ulesande differentsiaalivorranditest saurice Levy poolt antud kujul
ja‘taandab elastsusteooria tasapinnalise iilesande virichle't ja
Neumanni ilesannetele, nogu nad seatakse logaritmilise potentsiaali
teoorias. Kanesolevad'vorrandta antakse kujus

(2+2 /w) j
£ )+z/4 4 4 .Z/u
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kus ) Jao /4 on clastaulkoofitlicndid,i A - kuupleienemine ja o
plaadi elemendi nurkkiirus.

G.V.Kolossov niditab, et tasapinnalise elastsusteocoria ilesande
lshendamine juhul, et on antud kontuuril valitsevad pinged js ka
punkti nihked, viib kiullaltki lihtsale funktsionaalvorrandile, ais
sisaldab kaht tundamatut konplekanuutujat.

Oma resamatus G.V.Kolossov uurib ka tasapinnalise ililesande lshen-
demist trigonomeetriliste ridade 3511.

Konesolev G.V.Kolossovi t00 on tema teaduslikuks suurssavutu-

seks. Noagu deldud, valmis see t60 G.V.Kolossovi Tartu t6dperiocodil.
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Kokkuvite

G.V.Kolossov tuli Tartusse Gppejouna, kes varem oli tegelenud
vaid praktiliste harjutuste juhatamisega. Tema viljakujunemine lek~-
torina toimus alles Tartu Ulikoolis. Nagu kinnitavad ta Gpilased,
tundis ta pohjalikult ja igakilgselt oma loetavat ainet. MOningaid

raskusi t6i kuulajaile kaasa lektori hajameelsus. Kunagi ei tead-
nud iliSpilased ette, millest loengul juttu tuleb, viisid esineda

dravahetatuna ka sinedki. Loengutel kédsitles G.V.Kolossov mehhaa-

nikat kui teoreetilise ja rakendusmehhaanika iihtsust. Vististi ihe
esimesena vene mehhaanikutest t0i ta mehhsanikasse vektoriaslse

kidsitlusviisi. Ka sellised tuntud teadlased, nagu iukovuki.
TSapldgin ja Bobdljov, tidtasid eranditult koordinsatides ja tun-
gide komponentides. Tartu perioodisse langeb ka Kolossovi tihtsai-
ma teadusliku t66 "Kompleksmuutuja teooria ilhest rakendusest tasa-
pinnalise elastsusteooria probleemile" valmimine.

Kolossov austas tdsiselt teaduslikke traditsioone ja poirdus
niiteks veel Peterburi ajajirguski tagasi probleemi juurde, mille~-
g2 omal ajal oli tagajirjekalt tegelenud Tartus ta siinne kolaas
eelkiija Ferdinand Minding. Selleks probleemiks oli iildise tungide
sisteemi keskpunkti kiisimus.

G.V.Kolossovi juures Tartus Gppinuist tédtavad veel praegugi
Tartu Riiklikus Ulikoolis prof. H.Jaakson, prof. G.Rdgo ja dotsent
J.Long.

Hiilgava edasi arendamise osaliseks said Kolossovi ideed

kompleksmuutuj2 rakendamise kohta elastsusteooria probleemidele,
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eelkdige tema Spilase N.I.MusheliSvili téddes. N.T.MusheliSvili
on praegu Gruusis tuntumaid teadlasi; ta on Gruusia Teaduste
Akadeemia presidendiks ning Tbilisi vOoimsa matemastika koolkonna

isaks.



3u TuBe (070608, ype tumcuarmvm, Dpses, 1909,
4, T.B. Honoeos, Nemum: mo qmmammme WATEPHANSIO! Touss, eme~
TOMN TOUX W THEDAOTO Tems, Semme:cn TeduParo, |
m, 1910 Iexz.

Su T'aBy: ma; Npunomesnue nem ROMMASKEHOTO nmpamu v
% muoexoli sajave reopm: yNpyroeTi. Npsen, 1909,

| 6o L.Wm.‘ lexaHumns ., m;; I%’Z- ;




