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Vektorfunktioner

Vektorfunktion r(t) = (x(t), y(t), z(t)) beskriver kurve
vha. O—P; =r(t).
Differentiation: r'(t) = lima¢—o w = (X'(8),y'(t),Z'(t))
koordinatvis.
Betydning Hastighedsvektor v(t) =r'(t); leengde
()| = /X' (1) 2 + Z/(t)2 svarer til farten i P;.

Acceleratlonsvektoren a(t) =V/(t) =r'(t);
laengde = skalar acceleration a(t) = |a(t)| # v/(t)!
Integration: f t)dt = (fabx(t)dt, faby(t)dt, fabz(t)dt)
koordinatvis.
Anvendelse: Bestemmelse af parameterfremstilling r(t) med
udgangspunkt i

@ vandrende hastighedsvektor og begyndelsesposition, hhv.

@ vandrende accelerationsvektor, samt begyndelsesposition
og -hastighed.
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Differentiationsregler

), v(t) differentiable vektorfunktioner.
) en (almindelig) funktion

v(t)) = u'(t) £V'(1);
u(t))" = H(tu(t) + h(Hu'(t);
V() = ') -v(t) +u(t) - v'(1);
u(t) x ( )" =W (t) x v(t) +u(t) x v'(1).
h(t))" = W (t)u'(h(t))

u(t) +
h(t)
)
)
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