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Dijagram potencijalne energije tacke
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2’7. Stabilnost ravnoteznog polozaja...

Definicija STABILANOSTI poloZaja ravnoteze

A - STABILAN polozaj C - INDIFERENTAN polozaj| C - NESTABILAN polozaj
ravnoteze ravnoteze ravnoteze




Stabilnost ravnoteznog polozaja...

Dirihleova teorema o STABILANOSTI polozaja ravnoteze

A - STABILAN polozaj ravnoteze C - NESTABILAN polozaj ravnoteze

U polozaju stabilne ravnoteze (x,) U poloZaju nestabilne ravnoteze (x,)
potencijana energija ima minimum potencijana energija ima maksimum
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U polozaju ravnoteZe (x,) potencijana energija ima ekstremnu vrednost




Stabilnost ravnoteznog polozaja...




Stabilnost ravnoteznog polozaja...

e Primer

Odrediti poloZaje stabilnosti matemati¢kog klatna 1
Ispitati njihovu stabilnost.




Primer...
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28. Kretanje tacke po liniji...




Jednacine kretenja:

4 mS =—mg sin ¢ A
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S
m|—=—mg COS(P+ S
. J

s=lp
mlp =—mgsin e




Zakon odrzanja mehaniCke energije:

-

\_

E,+11=E,,+II, A

1 2 1
Emv —mg|COS(p=EmVO —mgl coso,

[ v =v2 —mgl(cos ¢, —Cos (p)L
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Male (linearne) oscilacije:
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29. Dinamika relativnog kretanje materijalne

taCke
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ma=F

m(d, +&, +a;)=F

ma, = F +(-ma,) +(-md,)
ma, = F +F T +F "

—

—in
F'.=—-ma,




Specijalni slucajevi

1. Pokretni koordinatni sistem Oxyz
se krece translatorno

&, =0—>F"=-ma, =-m(2(&, xV, ))=0

= = [ in
ma, =F +F

2. Pokretni koordinatni sistem Oxyz se
krece translatorno pravolinijski ravnomero

= —in_ 3 _
ap—O—>Fp— map—O

ma, = F




Zakon o promeni kinetiCke energije pri
relativnom kretanju tacke

Fln

dEKrel - dArel + dArel

Fln
EKrell o EKreIO A relo1 T Arel 01

1 1 Fin

5 mV1 ) mVo = Arel 01 T Arelo1




Primer

4 c O

Duz Zleba u pravcu dijagonale —
kvadratne ploce, koja se krete| ——
translatorno pravolinijski konstantnim
ubrzanjem a,; = 2g = const, krece se
materijalna tacka M, mase m. Odrediti c M

relativnu brzinu tacke, u odnosu na m
plocu, u polozaju B. Tacka zapocCinje
kretanje bez relativne brzine iz A

polozaja A. Sve otpore Kkretanju tacke e T T e
Zzanemariti.
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Primer

/- . )
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pAlfIN -
N[N o=const

Kuglica, mase m, moZe da se krete u| <]l >
horizontalnoj cevi, duzine L, koja se obrce
oko vertikalne ose konstantnom ugaonom All M B
brzinom w = const . Kuglica Kkretanje 1 ?E"_ O '
zapoCinje sa sredine cevi iz stanja IR L p
mirovanja u odnosu na cev. Kolika je :i u
relativna brzina kuglice na izlasku iz cevi. ,
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Primer

4 A

Matematicko klatno, materyalna tacka mase m obeSena o nepokretnu tacku
neistegljivim uzetom duzine [, zapoéinje kretanje 1z polozaja A bez pocetne
brzine.

Odredit1:

a) brzinu materyjalne tacke u o
funkeiji ugla o,

b) brzinu tacke u polozaju C,

c) silu zatezanja uZzeta u ;ﬂ L
polozaju C. . ) ’
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Dalamberov princip

e Jednacine dinamike se piSu u obliku jednacina statike

i=F >F+(-md)=0

e |nercijalna sila
— in —~
F~ =-ma

e Dalamberov princip

F+F"=0
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