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Zadatak 1

-

Zadatak 2.26 Kvadratna ploc¢a, stranica

duzine ¢ kreée se translatorno

pravolinijski po zakonu x,(t) = aptz—z[m],

gde je a, =const >0, u prikazanom
smeru. Duz zZleba u ploc¢i, urezanog u
pravcu dijagonale, kre¢e se tacka M po
zakonu &(t) =\/§%t[m], gde suciT
pozitivne realne konstante. Odrediti

apsolutnu brzinu i apsolutno ubrzanje
tacke M u trenutku ¢; = T[s].
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M
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Zadatak 2

A

Zadatak 2.27 Pravougaona ploCa Kkrece
se translatorno pravolinijski po zakonu
x,(t) = v,t, gde jewv, =const >0, u
prikazanom smeru. Po kruznom Zlebu
u ploci, radijusa r, krece se tacka M po

zakonu @(t) = ﬂ:tz—z. Odrediti apsolutnu

brzinu i apsolutno ubrzanje tacke M u
trenutku t; = 1s.
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Zadatak 2.27

Pravougaona ploca krece
se translatorno pravolinijski po zakonu
x,(t) = vyt, gde jev, =const >0, u
prikazanom smeru. Po KruZznom Zlebu

u ploci, radijusa r, krece se tacka M po
2

zakonu @(t) = 'ﬂ:t? Odrediti apsolutnu

brzinu i apsolutno ubrzanje tacke M u
trenutku t; = 1s.
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Kao i u prethodnom zadatku prenosno kretanje je translatorno pravolinijsko
kretanje ploce. Prenosna brzina i prenosno ubrzanje tacke M jednaki su brzini i
ubrzanju ploce (sve tacke ploce imaju iste brzine i ubrzanja). Intenzitet prenosne
brzine je vy,(t) = %,(t) = v, = const, a prenosnog ubrzanja a,,(t) = X;(t) = 0.
Prenosna brzina je konstantna i usmerena je u smeru porasta koordinate x,,

} b)
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P o T r
Slika 2.36
Zbog translatornog prenosnog kretanja Koriolisovo ubrzanje jednako je nuli.

Relativno kretanje tacke u odnosu na plocu je kruZno kretanja, trajektorija
relativnog kretanja je kruZnica radijusa r sa centrom u tacki C. Relativma brzina
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tacke ima pravac tangente na relativhu trajektoriju, a intenzitet joj je v, (t) =
rg(t) = rut. Relatimo tangencijalno ubrzanje tacke je intenziteta ay,.(t) =
rg(t) = rmr = const. Normalno relativno ubrzanje je usmereno ka tacki C. a
intenzitet mu je @, (t) = rg(t) = ro®ts

U trenutku t, = 1s, koji se dalje posmatra, polozZaj tacke odreden je sa ¢(1) = m/2,
Slika 2.36.

Relativna brzina tacke u datom trenutku ima intenzitet v,,,.(1) = rm, vertikalan
pravac i usmerena je navise, u smeru porasta koordinate ¢, Slika 2.36a. Apsolutna
brzina tacke je

ﬁu’ = EMF + EMF‘

odakle se projektovanjem na x i y osu dobija

Vpgx = Vpgp- Vagy = Vpar
odnosno
— — — 2 2 — 2 2ar2
Upx = Vpo Upgy =TT Upg = f (Vage)® + (Upge)® = Jup +7rim
Apsolutna brzina tacke je
= = -+ =
au=am+am+am
odnosno

-+ =+ =+
Oy = Gppr T Qpgey

jer su pri ovom kretanju tacke prenosno i Koriolisovo ubrzanje jednaki nuli.
Normalno relativno ubrzanje u trenutku t, = 1sima intenzitet a,,,., (1) = rr2 a
smer mu je uvek ka tacki C, Slika 2.36b. Relativno tangencijalno ubrzanje je
konstantnog intenziteta au,(t) = rw = const i u datom trenutku ima smer navise.
Projektovanjem poslednje vektorske jednaéine na x i y osu dobija se

Apex = Opgrpye Qpry = Apprr
odnesno

Opge = —TTZ,

tyy = J(ﬂaﬁ:}z + {ﬂm}r)z = J{_rﬂ'g)z +({rm) =rmyni+1
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Zadatak 3

-

Zadatak 2.29 Kruzna Zica, radijusa r, obrée se oko
nepokretne ose Kkonstanthom po zakonu
@(t) = at. Po Zici se kre¢e tacka M po zakonu
Y (t) = Pt. Odrediti trajektoriju kretanja tacke M,

a zatim i apsolutnu brzinu i ubrzanje.
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Zadatak 4

-

Zadatak 2.30  Klin, nagibnog ugla «,
krece se translatorno pravolinijski po
poznatom zakonu x,(t). Na njegovu
strmu stranu oslanja se Stap AB, Koji
moze da se krece duz vertikalne vodice.

Odrediti apsolutnu brzinu i ubrzanje
Stapa.

| x,(1) "
o
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Zadatak 2.30 Klin, nagibnog ugla «,
krece se translatorno pravolinijski po
poznatom zakonu x,(t). Na njegovu
strmu stranu oslanja se Stap AB, Koji
moZe da se Krece duZ vertikalne vodice.

Odrediti apsolutnu brzinu i ubrzanje
Stapa.

B — 4

AB —TPAHCA,  —  Us Qs , A
— - —_
NP.ikP. — NAOUA —TPAKCA. Up=Upr + Upr | Up=7
PEA.LP,— NPABOA, — &0 - 7 4 =
~——
ANC. [f. — NPAPOA, — AB X0 = Up~ Ur tos (1)
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Zadatak 5

-

3. Obru¢, radyusa R=1 m, obr¢e se oko vertikalne ose AB
konstantnom ugaonom brzinom ®=1 s'=const. Po obrucu

se krece prsten M po zakonu gy(f)=§+t2 —1[rad].

Odredit1 apsolutnu brzinu 1 apsolutno ubrzanje prstena u
trenutku t1=1 s.
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@CHJmE, radijusa R=1 m, obrée s¢ oko vertikalne ose AB

konstantnom ugaonom brzinom =1 §'=const. Po obrudu
s¢e krece prsten M po zakonu w{r)z%ﬂ‘—l[md]_

oy - . i T et
Oxdrediti apsolutnu brzinu 1 apsolutne ubrzange prstena u
trenutku ti=1 s,
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Zadatak 6

3. Obruc¢ polupre¢nika R=1 m zglobno je vezan u
tacki O za podlogu 1 obrce se u ravni crteza. Po
obru¢u se relattvnom brzinom Kkonstantnog
intenziteta |~ krece klizac A. U prikazanom
polozaju obru¢ ima ugaonu brzinu ®=I s! 1
ugaono ubrzanje &= s2, datih smerova.
Odreditt apsolutnu brzinu 1 apsolutno ubrzanje
klizaca u zadatom polozaju.
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Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




N

3. Obrwd poluprednika B=1 m zglobno je vezan u
ks O za pocdlogu 1 obede se w v criea, Po
obrugu se relinmom brgvom konstantnog
wkenziteta 7 krede klzad A U pokazapom
polidap obrué ma ugaenu brzme o=1 57 1
wgaone  whrzanje e 1 &7 datih  smerova
Chlredan apsolutim brzwu o apsoliteo ubrzane
Elzaéa u zadatom poloiaju,
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Zadatak 7

A

| w=const

S M

Cev AB se obr¢ce oko nepokretne ose konstantnom
ugaonom brzinom ®=2s"'=const. Sa osom obrtanja cev
gradi ugao 60°. U cevi se po zakonu x(f)=*+¢ [m] kreée
tacka M. Odrediti apsolutnu brzinu 1 ubrzanje tacke u

trenutku r1=1s.
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3. Cev AB se obrce oko nepokretne ose konstantnom
ugaonom brzinom w=2s"'=const. Sa osom obrtanja cev
eradi ugao 60°. U cevi se po zakonu x(/)=r+r [m] krece
tacka M. Odrediti apsolutnu brzinu 1 ubrzanje tacke u
trenutku ri=1s.
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Zadatak 8

-

3. Na slict je prikazan kulisni mehanizam. Pri klacenju
krivaje OA, oko ose O upravne na ravan crteza, pomera
se kliza¢ B duz krivaje OA 1 dovodi u kretanje stap BC,
koj1t moze da se kre¢e u vertikalnoj vodici K. Rastojanje
OK=d. Ukoliko je poznato da krivaja OA u dalom
poloZzaju 1ma ugaonu brzinu ® 1 ugaono ubrzanje

e (smerovi su dati na slici1), odreditt brzinu 1 ubrzanje
tacke C.
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