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7. Kinematika tacke - prirodni koordinatni
sistem
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Prirodne koordinate

R, — oskulatorna ravan

[s ; prlrolc(ina Ilzm;rdl_nata R — tangentna ravan
s(t) — zakon kretanja Ro — normalna ravan
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Prirodni koordinatni sistem — brzina
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Prirodni koordinatni sistem — ubrzanje
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Prirodni koordinatni sistem — ubrzanje
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Prirodni koordinatni sistem — ubrzanje

éi:S"I?+:~i'Ié ]

e

_dsdedT
dt ds do

¢ L
R,

N

~

[|§|:a:,/a$+a,i ]

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




'zr:V= Loy g

A-p T = Comg B-D U=V = coust
el —:} ’ —_ -—
a=v=0 U # Conse

a~=7T+4 o0

‘U‘:[é] ] U =const — S =coust

\’h\—_f_/_/;l'c:
Ar = 0O

r=
Q=25 - U
[k R
C‘T) —_
Rr =00 Ay = O

ﬁn:g-—-m""Sf'

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




e Poluprecnik krivine trajektorije odreduje poluprecnik
kruznice €1j1 se centar nalazi na pravcu normale na
trajektoriju, 1ima zajedni¢ku tangentu sa njom 1 najbolje
aproksimira krivu u okolini posmatrane tacke

e Poluprecnik krivine kruZnice jednak je samom
poluprecCniku kruznice, a poluprecnik krivine prave je
beskonacno velik (krivina je jednaka nuli)
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Poluprecnik ki
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Predeni1 put

S(t) = + j v(t)dt

\_ b y

| Plto.t]= Plto 1]+ Plty ]+ Plty ] |

[P[to,tsl . \s(tl)—s(to)\+\s(t2)—s(tl)\+\s(t3)—s(t2)\]
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Primer

Kretanje tacke je opisano parametarskim jedna¢inama

a) Odredit1 trajektoriju tacke,
b) odrediti trenutak t*>0 u kome ¢e se tacka naci na osi y,

¢) odrediti brzinu 1 ubrzanje tacke u proizvoljnom
trenutku vremena t,

d) odrediti brzinu 1 ubrzanje tacke, 1 njithove intenzitete, u
trenutku t*,

e) odrediti poluprecnik krivine trajektorije u trenutku t*.
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Primer

/ Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama \
x(t) =4sint,y(t) = 3sint

a) Odreditii nacrtati trajektoriju kretanja tacke,

b) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena t,

c) odrediti polozaj, brzinu i ubrzanje tacke u trenucima t, = 0,t; =
m/2it, =T,

d) odrediti predeni put tacke do trenutka t.
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Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama
x(t) =4sint,y(t) = 3sint

a) Odrediti i nacrtati trajektoriju kretanja tacke,

odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena ¢,
¢) odrediti poloZaj, brzinu i ubrzanje tacke u trenucima t, = 0,t; =
mf2it,=m,
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a)
b)
€)

Kretanje tacke je opisano parametarskim jednadinama
x(t) = 4sint, y(t) = Isint
Odrediti i nacrtati trajektoriju kretanja tadke,
odrediti brzinu { ubrzanje tadke u proizvoljnom trenutku vremena £,
odrediti poloZa), brzinu | ubrzanje tacke u trenucima by = 0.1, =

mf2it; =m,
odrediti predeni put tacke do trenutka t,.
Fléans, t2F3 = 7
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8. Kretanje tacke po kruznici
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Primer

Mpumep 4.4 Mamepujarrna mavxa eput Kpemaree no kpy2y noaynpeunura R
cazaacHo caedehum napamemapcum jeoHAWUHAMA:

r(t) = Reosp(t);  y(t) = Rsing(t),

2de je p(t) dea nyma Jugepenvujabunna Pyrruuje epemena t.  Odpedumu
sekmope Opaune u ybpaara y Npu3tobHOM MPEHYMKY 6pemeHa U odpedumi
HUT06E NPOJEKUUIE HA NPABAY, MAH2ZEHITE U NPABGY, HOPMAAE HA KPY2.
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Trajektorija

N
X = RCOS(p} x* = R?*cos’ ¢
-

y=Rsino y> =R?sin’ ¢
\_ y

[x2+y2:R2]

}—) X' +y’= RZ(COSZ(p+Sin2(p)
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Brzina I ubrzanje

4 X(t) = —Rsin o(t) - (1) A
X(t) = Rcoscp(t)} . y(t) = Rcoso(t) - p(t)
y(®)=Rsino) | X(t) =—Rcosp(t) - ¢*(t) - Rsin g(t) - 6(t)

. J(0) = -Rsino()-¢'(0) + Reoso()-b1)

U0 =XOT + YO |

| at) = %7 + O] |

J
Y
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Brzina

& (t) =—sino(t)i +cosop(t)]

€ (t) =—coso(t)i —sino(t)] )

v =Ro(0) - (1) |

VM) =v,1-&0

vO=ReM)

( N\
V(t) = (— Rsing(t) - p(t) i +(Rcoso(t) - ¢(t))j
V(t) = (—sin o(t)i +coso(t) ] R(t)
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Ubrzanje

p
a(t) = (- Reose(t) - ¢ (t) — Rsin g(t) - $(t) | + (~ Rsin (t) - §° (t) + Reose(t) - (1))
a(t) = (— Rsin o(t)i +cos(t) T JRp(t) + (— coset)i —sin o(t) J JRG? (t)
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Brzina I ubrzanje

() =RoM) & (1)

U(t) =V, (1)-&,(t)
v =Ro()

() = (Ro(1)-&.(t) + (Ro* () -2,
at)=a(t)-a(t)+a (1))
a (t) = Ro(t)

2.0 =Ry’
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