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Zadatak 1

-

-

1. Kretanje tacke u ravni zadato je parametarskim jednacinama kretanja:

x(t)= 4+ 4cost
y(f)= 2+2sint

Odreditt 1 nacrtati trajektoriju kretanja tacke. Odrediti polozaj, brzinu, ubrzanje tacke 1
poluprecnik krivine trajektorije u trenutku 71 u kom se tacka prvi put nade na y osi.
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Zadatak 2

4 )

1. Kretanje tacke u ravii zadato je parametarskim jednac¢imama kretanja:

x(r)=3¢

y(t)=7r -1
Odrediti 1 nacrtati trajektoriyju kretanja tacke. Odrediti polozaj, brzinu, ubrzanje tacke 1 poluprecnik
krivine trajektorije u trenutku # u kom se tacka nade na x osi.
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Zadatak 3

1. Kretanje tacke u ravni zadato je parametarskim jednacinama kretanja:

x(t)=¢'

2t

W(t)=e".
Odredit1 trajektoriju kretanja tacke 1 nacrtati je. Odreditt polozaj, brzinu 1 ubrzanje tacke
kao 1 poluprecnik krivine trajektorije u poCetnom trenutku 7p=0.
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1. Kretanje tacke u ravii zadato je parametarskim jedna¢inama kretanja: i . . :
xr)=¢ (1) x) = € xiti= € Xe) =€
Mr)=e”. g ~r -

Odrediti trajektorju kretanja tacke 1 nacrtati je. Odrediti poloZaj, brzinu i ubrzanje tacke (z) ‘6‘ (¢)= € it ,a = 2 € ‘5 ¢)= 4 et «

kao 1 polupreénik krivine trajektorije u pocetnom trenutku 7=0.
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Zadatak 4
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1. Kretanje tacke u ravni zadato je parametarskim jednac¢inama kretanja:

x(t) =12

y(t)=—2+2¢%

Odrediti trajektoriju kretanja taCke 1 nacrtati je. Odrediti polozaj, brzinu 1 ubrzanje tacke u trenutku u kom
se tacka nade na osi x. Koliki put je presla tacka do tog trenutka.

J




I Kretanje ke uravni zadaio je parametarskim jednacinama kretanja:

we)=1%

rl=-2+27%

Odrediti trajektomu kretanga tacke 1 nacriati je. Odrediti pologa), brzim | ubrzanje tacke v frenutku o kom
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Zadatak 5

/ |. Kretanje tacke dato je u polarnim koordinatama jednac¢inama: \
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gde je k pozitivna konstanta, (6 u rad, » u m).
\ Odrediti jednacinu trajektorye, brzinu, ubrzanje 1 polupre¢nik krivine u trenutku 7 =1 s. /




f | Kretame talke dato je u polarmm Loordinatama jedaadinana Y
eetfseon(2)) /.._\,\&
* k‘ L

3 P
p&pkpmnnahmthnlr.nl /
\ Odrodits jodnading ek tonye, brame, whrzange 1 polapreémik knvise u renuthu £ ~ la)

W rs= t;&u»(l'é) § r:anC-’l(Y)I

e é‘/ u kalLuwoun A

Qk ¢€zo $=0 > =24

(1) o
HAPP STeS B e
() O £r € 2k Z

r
4

g Ll
(s

— TrEp

. =% ¢ ~3
() 1ty =k + & oos(Ee) % rw=-l,:._ siv(L ¢) riv=-k I cos(l¢

ol = I 2 =

Wie) _;,_ Y (€)= 0

@) Yt :.7.;:(.

Kinematika, Miodrag Zukovic¢




<
)
~
u
|
e
:’i
W
x_l'
—_—
OS]
+

O~ F-rg™=-ki"cou(re) - (keben(rq) I*
4 - i

"z fJ',g_:n%&r:g?: 2-(—&'5’&&({3(.)}%

o
irs \,(U‘;‘+m._"4_

a =g =

= o =L [ ™ —'z
‘zr,,.,-”:_b_gf,%fj___kﬂ- dett) = k"_’ / (E-Féw/yé)ﬂ = -k
- = £J ?‘ T
U¢r|1=(k+h%)£=t£ q e \%( / )/ e I°

F-5

ST BER R ac) =\ a3 = L
UYitn = \/?f.f-lm + W = \/kﬂL+ p*it* | e \{ cnr i \/
Z

Kinematika, Miodrag Zukovic¢




Zadatak 6
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1. Kretanje tacke u ravni zadato je parametarskim jednacinama kretanja:

r(t)=t

olt)=2t.

Odrediti trajektoriju kretanja tacke 1 nacrtati je. Odrediti polozaj, brzinu 1 ubrzanje tacke
kao 1 polupre¢nik krivine trajektorije u pocetnom trenutku #1=1.
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1. Kretanje tacke v tavm mhlonpnnn(«)utn pednadinama kretanja
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Zadatak 7

(- A

y v(t) =V =const

Zadatak 2.6 Tacka se krece po kruZznici,
poluprecnika r, brzinom| konstantnog

intenziteta v(t) = V = const. Odrediti M
v . v . v . v
konacne jednacine kretanja tacke x(t) i
y(t), ako je Kkoordinatni pocetak M
Dekartovog Kkoordinathog sistema u 0 - >

centru Kkruznice, a taCka zapocinje
kretanje iz poloZaja: x(0) =r,y(0) =
0. Odrediti i ubrzanje tacke pri ovom
kretanju.
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x(6)=7  Y1e)=?
y“ v(t) =V = const
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Zadatak 8
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Zadatak 2.8 Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama

x(t) = ktcost,y(t) = ktsint,z(t) = pt

Odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena ¢.
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Zadatak 10
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Zadatak 11
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