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В настоящей работе рассматривается плоская задача о движении кругового цилиндра с горизонтальной 

образующей в поле силы тяжести. 

Здесь x , y  - декартовы прямоугольные координаты в плоскости перпендикулярной образующей цилин-

дра, u x= & , v y= & , ( ) ( ), ,ru v u uφ= =u  - вектор скорости в декартовой прямоугольной и полярной системах 

координат соответственно; ρ  - положительная постоянная; ( )0,
g

g= −f , g  - ускорение свободного паде-

ния; P  - заданное давление. 
В задаче обтекания горизонтального цилиндра, в уравнении движения [1] 

( )
1

div
2

t g
P

µ

ρ ρ
+ ∇ + − ∆ = − ∇

u
u u u u u f   (1) 

естественно перейти к полярным координатам 

cosx r φ= , siny r φ= ,  (2) 

центр которой расположен на оси цилиндра, а полярный угол φ  отсчитывается от положительного на-

правления оси абсцисс декартовой прямоугольной системы координат. 
Согласно [3] уравнение (1) в полярных координатах принимает вид: 
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Однако в ряде случаев компоненты скорости удобнее в виде проекций на оси декартовой прямоугольный 

системы координат, а не полярной, как в (3). Учитывая связь между компонентами скорости в обеих систе-
мах координат: 

cos sin
r

u u vφ φ= + ,  sin cosu u vφ φ φ= − + ,  (4) 

преобразуем (3) к требуемому виду. 
При замене (4) первое уравнение системы (3) принимает вид: 
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а второе уравнение системы (3) принимает вид: 
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Вычтем из уравнения (5), умноженного на cosφ , уравнение (6), умноженное на sinφ : 
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Последнее выражение после несложных тригонометрических преобразований, преобразуется к виду: 
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Если теперь сложить уравнение (5), умноженное на sinφ , с уравнением (6), умноженным на cosφ , то 

получим уравнение 
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из которого после тригонометрических преобразований имеем: 
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Следует отметить, что уравнения (7)-(8) можно получить непосредственно из уравнения (1), записав его 

в покомпонентном виде в декартовой прямоугольной системе координат: 
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Рассмотрим теперь компоненты скорости как сложные функции от ( ),x r φ  и ( ),y r φ : 

( ) ( ) ( )( ), , , ,u u x y u x r y rφ φ= = , ( ) ( ) ( )( ), , , ,v v x y v x r y rφ φ= = . 

Тогда пользуясь правилом дифференцирования сложной функции [4] и учитывая (2), получим 
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Аналогично получим: 
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Учитывая вид оператора Лапласа в полярных координатах [2; 3; 4] 
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и выражения (15)-(18), преобразуем (9) и (10) к виду 
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совпадающему с (7), (8). 
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АНАЛИЗ СИСТЕМ КООРДИНАЦИИ ТРАНСПОРТНЫХ СРЕДСТВ
 

 

С развитием рыночных отношений в нашей стране и увеличением перевозок как из дальнего, так и из 
ближнего зарубежья для бизнесменов остро встает вопрос о получении информации где территориально на-
ходится их груз, т.е. получение информации в режиме on-line. Этот же вопрос стоит и перед большими авто-

транспортными предприятиями, которые занимаются перевозкой населения. Поэтому, после появления 
спутниковых систем позиционирования, позволяющих определять местоположения объекта с большой точ-

ностью, стали появляться на рынке и соответствующие устройств, позволяющие получать координаты ме-
стоположения объекта. В настоящее время запущены или находятся в разработке следующие системы спут-
никовой навигации: 

1. GPS мониторинг системы навигации и мониторинга транспорта (разработка США) [1]; 

2. ГЛОНАСС, полностью должна заработать в 2013 г. (разработчик Россия) [2]; 

3. Галилео, полностью должна заработать в 2015 г. (европейская разработка) [3]; 

4. Бэйдоу, полностью должна заработать в 2020 г. (разработка Китая) [4]. 
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