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Drugi Njutnov zakon, 𝑚𝑎 = 𝑚𝑔 + 𝑁   + 𝑇  , gde je 𝐹 = 𝑚𝑔 + 𝑁   + 𝑇   rezultanta svih aktivnih sila i 
reakcija veza, u uvedenom koordinatnom sistemu glasi 

𝑚𝑥 𝑖 =  −𝑚𝑔 sin𝛼 𝑖 − 𝑚𝑔 cos𝛼 𝑗  +  𝑁𝑗  +  −𝑇𝑖   

Projektovanjem vektorske jednačine dobijaju se skalarne jednačine 

𝑚𝑥 = −𝑚𝑔 sin𝛼 − 𝑇, 0 = −𝑚𝑔 cos𝛼 + 𝑁 

Uz ove jednačine potrebna je i dopunska jednačina, a to je Kulonov zakon trenja. Tačka proklizava 
i intenzitet sile trenja jednak je graničnoj vrednosti 

𝑇 = 𝜇𝑁 

Rešavanjem poslednje tri jednačine 
dobija se 

𝑁 = 𝑚𝑔 cos𝛼 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 

 𝑇 = 𝜇𝑚𝑔 cos𝛼 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 

𝑥 = −𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼  
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Poslednja jednačina je jednačina iz koje se 
određuje kretanje. Ona pokazuje da je kretanje 
jednoliko usporeno. Prvom integracijom 

 𝑑𝑥 

𝑥 

𝑣0

= −𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼  𝑑𝑡

𝑡

0

 

dobija se zakon promene brzine tačke 

𝑥 = 𝑣0 − 𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 𝑡 

Integracijom poslednje jednačine 

 𝑑𝑥

𝑥

0

=   𝑣0 − 𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

0

 

dolazi se do zakona kretanja tačke 

𝑥 = 𝑣0𝑡 − 𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 
𝑡2

2
 

Trenutak zaustavljanja 𝑡1  određuje se iz uslova 

𝑥  𝑡1 = 𝑣0 − 𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 𝑡1 = 0                    

i on je 

𝑡1 =
𝑣0

𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 
 

Put 𝐿, koji je tačka prešla do zaustavljanja, jednak je 

𝐿 = 𝑥 𝑡1 = 𝑣0𝑡1 − 𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 
𝑡1

2

2

=
𝑣0

2

2𝑔 sin𝛼 + 𝜇 cos𝛼 
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Sila otpora je kvadratna funkcija brzine  𝑅   = 𝑘𝑚𝑣2 = 𝑘𝑚 𝑣  2. 

Vektor sile otpora u ovom slučaju je 

𝑅  = − 𝑅   
𝑣  

 𝑣   
= −𝑘𝑚 𝑣  2

𝑣  

 𝑣   
= −𝑘𝑚 𝑣  𝑣 . Ako se osa 𝑦  uvede 

vertikalno naviše, vektor brzine tačke može da se zapiše kao 

𝑣 = 𝑦 𝑗 , pa je sila otpora 𝑅  = −𝑘𝑚 𝑦  𝑦 𝑗 . Za kretanje tačke naviše 

važi 𝑦 > 0, pa je  𝑦  𝑦 = 𝑦 2 i 

𝑅  = −𝑘𝑚𝑦 2𝑗  

Drugi Njutnov zakon, 𝑚𝑎 = 𝑚𝑔 + 𝑅  , u izabranom koordinatnom 
sistemu glasi 

𝑚𝑦 𝑗 = −𝑚𝑔𝑗 − 𝑘𝑚𝑦 2𝑗  

i iz njega sledi diferencijalna jednačina kretanja 

𝑦 = − 𝑔 + 𝑘𝑦 2  

Početni uslovi za dato kretanje su: 

𝑦 0 = 0, 𝑦  0 = 𝑣0 
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Posle izvršene reparametrizacije, 𝑦 =
𝑑𝑦 

𝑑𝑡
=

𝑑𝑦

𝑑𝑡

𝑑𝑦 

𝑑𝑦
= 𝑦 

𝑑𝑦 

𝑑𝑦
, sledi 

𝑦 
𝑑𝑦 

𝑑𝑦
= − 𝑔 + 𝑘𝑦 2  

Nakon razdvajanja promenjivih i integracije 

−  
𝑦 𝑑𝑦 

𝑔 + 𝑘𝑦 2

𝑦 

𝑦  0 =𝑣0

=  𝑑𝑦

𝑦

𝑦 0 =0

→ −
1

2𝑘
 ln 𝑔 + 𝑘𝑦 2  

𝑣0

𝑦 

=  𝑦  

0

𝑦

 

dobija se 

−
1

2𝑘
ln 

𝑔 + 𝑘𝑦 2

𝑔 + 𝑘𝑣0
2
 = 𝑦 

Iz ove jednačine može se izraziti promena brzine u funkciji položaja tačke 

𝑦  𝑦 =   
𝑔

𝑘
+ 𝑣0

2 𝑒−2𝑘𝑦 −
𝑔

𝑘
 

Ako se sa 𝑡1  označi trenutak u kome je tačka dostigla najviši položaj, onda važi: 
𝑦(𝑡1) = 𝐻 i 𝑦  𝑡1 = 0. Zamenom ovih vrednosti za 𝑦 i 𝑦  u pretposlednju jednačinu 
dobija se 

−
1

2𝑘
ln  

𝑔

𝑔 + 𝑘𝑣0
2
 = 𝐻 → 𝐻 =

1

2𝑘
ln 1 +

𝑘𝑣0
2

𝑔
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