
Miodrag Zuković 

Novi Sad, 2023. 

Mehanika 2 (Kinematika) 

Predavanja 2 



Literatura 

Kinematika, Miodrag Zuković 

2 

 Đorđe S. Đukić, Teodor M. Atanacković, Livija J. Cvetićanin: 

Mehanika, Fakultet tehničkih nauka u Novom Sadu, Novi Sad, 2003. 



Ispit 

3 
Kinematika, Miodrag Zuković 



Šta ćemo naučiti? 

 

5. Pravolinijsko kretanje tačke. Ravnomerno i 

ravnomerno promenljivo kretanje 

6. Kinematika tačke - polarni koordinatni 

sistem 
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5. Pravolinijsko kretanje tačke. Ravnomerno i 

ravnomerno promenljivo kretanje 
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Pravolinijsko kretanje tačke 
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 Vektor položaja 

 

 

 Brzina 

 

 

 Ubrzanje 
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Primer 3 
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 Pravolinijsko kretanje tačke opisano je parametarskom 
jednačinom 

 

 

 

 Odrediti brzinu i ubrzanje tačke i nacrtati dijagrame 
njihove promene, 

 odrediti trenutak t* u kom tačka menja smer kretanja, 

 odrediti put koji će tačka preći tokom prvih 6s kretanja, 

 odrediti intervale vremena, tokom prvih 6s kretanja, u 
kojima će se tačka kretati ubrzano, odnosno, usporeno. 
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Ravnomerno kretanje tačke 
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Ravnomerno kretanje tačke 
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Ravnomerno promenljivo kretanje tačke 
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Ravnomerno promenljivo kretanje tačke 
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6. Kinematika tačke - polarni koordinatni 

sistem 
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Polarne koordinate – parametarske jednačine 

kretanja 
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Polarne koordinate – jedinični vektori 
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- jedinični vektor radijalnog pravca 

 

- jedinični vektor cirkularnog pravca 

Vektor položaja 



Polarne koordinate – veza sa Dekartovim 

koordinatama 
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Polarne koordinate – brzina 
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Vektor položaja 
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Polarne koordinate – ubrzanje 
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Brzina 

Ubrzanje 
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Primer 
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Kretanje tačke je opisano parametarskim 
jednačinama 

 

 

 

a) Odrediti trajektoriju tačke, 

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

c) odrediti položaj, brzinu i ubrzanje tačke u 
trenutku t*=3s. 
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Šta smo naučili? 

 

5. Pravolinijsko kretanje tačke. Ravnomerno i 

ravnomerno promenljivo kretanje 

6. Kinematika tačke - polarni koordinatni 

sistem 
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