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Zadatak 1

/

Zadatak 2.20 Kvadratna ploca, stranica duzine

a = 1m, vezana je zglobno, temenom A, za Klizac

koji se nalazi na pravolinijskoj vodici. U

prikazanom polozZaju ploCe poznati su brzina
m . .

temena B, vy =1—, i ubrzanje temena D,
s

a, = gsﬂz Odrediti brzinu i ubrzanje temena C

u datom poloZaju ploce.

TS

(/S

\3




Trajektorija temena C ploce je nepoznata. Da bi se odredila brzina tacke C mora se
prvo odrediti ugaona brzina ploce.

Prvo ¢e se uspostaviti veza izmedu brzina tacaka A i B ploce:

Vg = U, + DA (a)
Brzina tacke B je poznata. Tacka A pripada i klizacu koji moZe da se krece duz
horizontalne vodice, pa je pravac brzine ove tacke horizontalan, Slika 2.26a. Smer
je pretpostavljen. Brzina "4 je upravna na pravac AB, usmerena je u skladu sa

pretpostavljenim smerom ugaone brzine ploce w, a intenzitet joj je vé = ABw =
acw.

Projektovanjem jednacine (a) na osu v dobija se jednacina
vg 5in 45° = 0 + v# sin 45°
iz koje sledi vd = v, a odatle i

”g 1::'.5
() = = — ———— ][5~1
[ ]
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slika 2.26

Brzina tacke C sada mozZe da seizraz na slededi nacin

- - —~
Ve = Vg + V¢ (b)

ode je brzina ¥Z upravna na BC i ima intenzitet vZ = BCw = aw = 1[m/s].
Projektovanjem jednacine (b) na x i v osu dobijaju se skalarne jednacine
Ve = Vg €05 45° — v cos 45°
Vey = Vg 5in 45° — v7 sin 45°
iz kojih sledi v, = 01 vg, = 0, pa je udatom poloZaju ploce

v.=0

° Kinematika, Miodrag Zukovic¢




Da bi se odredilo ubrzanje tacke C mora se prvo odrediti ugaono ubrzanje ploce.
Prvo ce se uspostaviti veza izmedu ubrzanja tacaka D i A ploce:

&E = '&A + Eﬂi‘ + &ﬂw (c)
Tacka D ima poznato ubrzanje. Ubrzanje tacke A ima horizontalan pravac i
pretpostavljeni smer, Slika 2.26b. Ubrzanje a2, je upravno na AD, usmereno u
skladu sa pretpostavljenim smerom ugaonog ubrzanja ploce £, a intenzitet mu je

nepoznat, a2, = ADs = as. Vektor ubrzanja a4, usmeren je od tacke D ka tacki A
a intenzitet mu je ad, = ADw® = aw® = 1;5;.

Projektovanjem jednacine (c) na osu y,, dobija se jednacina

ap = —a5y5in45° — ag, sin 45°

iz koje sledi
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1 m
a0 A v oy __
fpr = ~ == (ap + ap,, sin45°) = -2 [—52]

as 1
£ = zT = T (ap + af, sin45%) = —2[577]

Ubrzanje tacke C moZe da se izrazi jednacinom

&r: =&n+&gr+&gw (d)
Ubrzanje @2 je upravno na CD i ima intenzitet aZ. = CDe =as = —2 E]
Intenzitet ubrzanja a2y je aZ, = ADw® = aw?® =1 5;] a usmereno je od tacke C ka

tacki D.
Projektovanjem jednacine (d) na x i y osu dobijaju se skalarne jednacine
Qg = —Qor C0545° — al,, cos45°
Qgy = Ap + agr sin45° — ag, sin 45°
iz kojih sledi

e =Tl o=

Intenzitet ubrzanje tacke C u datom poloZaju jednak je

2 . V10 pm
a. = |ag, + Ay, = N [—2]
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D o -
o + Qer + Gew ¢ Ger=CDE =4-(-2)=-2
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Zadatak 2

4 A

Zadatak 2.21 Krivaja OA, klipnog mehanizma,
obrce se konstanthom ugaonom brzinom .
Odrediti brzinu i ubrzanje klipa B i ugaonu
brzinu i ugaono ubrzanje Kklipnjace AB u
prikazanom poloZaju Kklipnog mehanizma
(OA =a, AB =1 =2a).
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Zadatak 3

~

Zadatak 2.23 U prikazanom poloZaju zglobnog
Cetvorougla poznati su wugaona brzina i
ugaono ubrzanje vodeceg elementa 04A, wi €.
Odrediti brzinu i ubrzanje tacke B u datom
poloZaju mehanizma.

N
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Zadatak 4

~

Zadatak 2.24 Disk, poluprecnika r, Kkotrlja
se bez Kklizanja po horizontalnom podu.
Centar diska se Kkrece po poznatom
zakonu x.(t). Odrediti brzinu i ubrzanje
centra diska, ugaonu brzinu i ugaono
ubrzanje diska i trajektoriju tacke na
obodu diska. Odrediti iste veli¢ine za
slucaj da je x.(t) = Vt, gde jeV = const.
Koliki su brzina i ubrzanje tacke na obodu
diska u trenutku dodira sa podom.

s
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Brzina i ubrzanje centra diska su, Slika 2.31.:
Ue(t) = ve(i =%(O T de(t) = ac(t) = Zc ()i

i uslucaju kada je x-(t) = Vt iznose
ve(t) =Vi  dc(t) =0

Slika 2.31
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Kako se disk kotrlja bez klizanja (0D = AD - duzine dodirnih lukova su jednake,
Slika 2.31) to postoji veza izmedu koordinate x., koja definiSe polozaj centra diska,
i ugla obrtanja: x-(t) = re(t), odnosno

X £
Diferenciranjem poslednje jednacine duhl]a]u se ugaona brzina i ugaono ubrzanje
diska:
: ic(t) _ welt) I.:'{ﬂ ﬂc{t}
t)y=¢@l(t) = = . t t) =
wt)=pt)=——=—L— () =)= .
koji u slucaju kada je xc(t) = Vt iznose
w(t) = — = const, e(t) =10

Koordinate tacke A na obodu lﬂlﬂl{a. izrazene preko ugla ¢, Slika 2.31, glase:
x4(8) = re(t) —rsing(t)

Valt) =r —rcose(t)
$to su parametarske jednacine cikloide, Slika 2.32.
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Slika 2.32

U slucaju kada je x-(t) = Vt. @(t) = % parametarske jednacine kretanja tacke A
su

x,(t) =Vt —rsin (g)_.}rd{t:: o — rcos [g)

Brzina i ubrzanje tacke A odredeni su sa

%,(t) =V —Vecos (g) Jalt) = Vsin (g)
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wi = () i = e ()

U trenutku dodira tacke A sa podom , t;, vaZi

Valtg) =r —rcos (FTtd) =0

odnosno cos (ﬁ] = 1. odakle jn:aE =nZm,n=012 - sin (ﬂ) = 0.
r r r
Prema tome, u trenutku dodira tacke A sa podom vazi:
Xa(ta) = ndrm, y,(tz) =0
Xalts) =0, j-.".d.{td} =0

'[I.i"E
Xa(tg) = 0.5,(tg) = -
sto znaci da je u trenutku dodira tacke A sa podom njena brzina jednaka nuli, ali je
ubrzanje razlicito od nule.

Kod kotrljanja bez klizanja tela po nepokretnoj podlozi brzina dodirne tacke
jednaka je nuli.

Ako je u pitanju kotrljanje bez klizanja po pokretnom telu onda su brzine dodirnih
tataka jednake (definicija kotrljanja bez klizanja).

Kinematika, Miodrag Zukovi¢




Zadatak 5

/

Zadatak 2.25 Disk, radijusa r,
kotrlja se bez Kklizanja po
horizontalnom podu. Za
tacku A na njegovom obodu
vezan je Stap AB, duZine L.
Drugi kraj Stapa B Klizi po
podu. Ako je ugaona brzina
diska W4 konstantna,
odrediti brzinu i ubrzanje
tacke B u prikazanom
poloZaju sistema Kkrutih tela.

Ve oo
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Zadatak 6

fétap AB, duzmne L=2 m, vezan je zglobno
svojim krajevima za klizac A. koji je krece po
vertikalnoj vodict, 1 za centar diska, radiyusa
R=0.5m, kon se kotrlja bez klizamja po
horizontalnom podu. U polozaju sistema u
kome sStap gradi sa horizontalom ugao 30°
intenzitet1 brzine 1 ubrzanja kliza¢a A 1znose:

NN\

NOUNNNANNNNNNNN

v, = \@ m/s, aa=2 m/s?, (smerovi su dati na

slict). Odrediti brzinu 1 ubrzanje centra diska,
kao 1 ugaonu brzinu 1 ugaono ubrzanje diska u e i e

\datom polozaju. /
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Zadatak 7

Stap OA duzine /=1 m zglobno je vezan u tacki O za podlogu, dok je drugim krajem
zglobno vezan u tacki A za $tap AB. Stap
AB je zglobno vezan za kliza¢ B koj1 se
krece po kruznoj vodici radijusa

V3

R:7m. U prikazanom polozaju

sistema Stap OA 1ma ugaonu brzinu

o, =1s"' 1 ugaono ubrzanje & = V35?2
(smerovi su dati na slici). Odrediti brzinu 1
ubrzanje taCaka A 1 B, kao 1 ugaonu brzinu

\iugaono ubrzanje stapa AB.
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