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Sta éemo nauditi?

5. Pravolinijsko kretanje taCke. Ravnomerno i
ravnomerno promenljivo kretanje

6. Kmemauka t&ékg polarm koordinatni
SlStem ’f':* g;-;
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5. Pravolinijsko kretanje taCke. Ravnomerno 1
ravhomerno promenljivo kretanje




Pravolinijsko kretanje taCke

e Vektor polozaja

F()=x(0)i |

e Brzina

(1)=v,(t)

e Ubrzanje

[ att)=a, ()i =v, ()i =Xt =V(t) = %(t)]

—_—

= x(t)i = (1)




Pravolinijsko kretanje tacke
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Primer 3

e Pravolinijsko kretanje taCke opisano je parametarskom
jednacinom

[ x(t)=6t> —t° ]

e Odrediti brzinu 1 ubrzanje tacke 1 nacrtati dijagrame
njihove promene,

e odrediti trenutak t* u kom tacka menja smer kretanja,
e odrediti put koji ¢e tacka pre¢i tokom prvih 6s Kretanja,

e odrediti intervale vremena, tokom prvih 6s kretanja, u
kojima Ce se tacka kretati ubrzano, odnosno, usporeno.




X(t)=6t> —t* =t*(6—t)
2
X(t)=12t —3t? = 3t(4—t)
2
X(t)=12-6t =6(2-t)







P[0,6]= P[0,4]+ P[4,6]

J
P[0,6]=[x(4)—x(0) + x(6)-x(4)
J
P|0,6]=[32-0|+|0-32/ =64

x(t)=6t> —t> =t*(6-t)




te(0,2) ,
te(0,2) ,
te(4,6) ,

x(t)>0,%(t)>0 — ubrzano kretanje
X(t)>0,%(t)<0 — usporeno kretanje
X(t)<0,%(t)<0 — ubrzano kretanje




Ravnomerno kretanje taCke
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Ravnomerno kretanje taCke




Ravnomerno promenljivo kretanje taCke
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Ravnomerno promenljivo kretanje tacke
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6. Kinematika tacke - polarni koordinatni
sistem




Polarne koordinate — parametarske jednacine
Kretanja




Polarne koordinate — jedini¢ni vektori

S
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- jedini¢ni vektor radijalnog pravca

[ =cospi +sing j

| S
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o -jedini¢ni vektor cirkularnog pravca

Vektor poloZaja
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Polarne koordinate — veza sa Dekartovim
koordinatama

~
X =TI COSQ r=yx‘+y’
y=rsing tan(pzx
\_ X




Polarne koordinate — brzina

Vektor polozaja




Polarne koordinate — ubrzanje

.
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Primer

Kretanje taCke je opisano parametarskim
jednacinama

r(t) =t, o(t) :gt

\. J

a) Odrediti trajektoriju tacke,

b) odrediti brzinu 1 ubrzanje taCke u proizvoljnom
trenutku vremena t,

c¢) odrediti polozaj, brzinu i ubrzanje tacke u
trenutku t*=3s.




Kretanje tacke je opisano parametarskim

jednacinama
n
HN=t,o(t)=—t
[’() (1) = ]

a) Odrediti trajektoriju tacke.

b) odrediti brzinu 1 ubrzanje tacke u proizvolinom
trenutku vremena 7.

¢) odrediti polozaj. brzinu 1 ubrzanje tacke u
trenutku 7%=3s
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Sta smo naudili?

5. Pravolinijsko kretanje taCke. Ravnomerno i
ravnomerno promenljivo kretanje

6. Kmemauka t&ékg polarm koordinatni
SlStem ’f':* g;-;
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