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Polarne koordinate – parametarske jednačine 

kretanja 
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Polarne koordinate – jedinični vektori 

6 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 

0

0

c

r




00

00

0

0

sincos

cossin

cossin

sincos

rjic

cjir

jic

jir































0
rrr




- 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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Polarne koordinate – 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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6. Kinematika tačke - prirodni koordinatni 

sistem 
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Prirodne koordinate 
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NTB



RO – oskulatorna ravan 

RT – tangentna ravan 

RO – normalna ravan 

s – prirodna koordinata 

s(t) – zakon kretanja 



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  
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Poluprečnik krivine trajektorije 
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Pređeni put 
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Пример 
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Трајекторија 
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Брзина и убрзање 
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Брзина 

24 
Основе механике, Миодраг Зуковић 

   

  )()(cos)(sin)(

)()(cos)()(sin)(

tRjtittv

jttRittRtv
















jtitte
t


)(cos)(sin)( 

jtitte
n


)(sin)(cos)( 

)()()( tetRtv
t







)()(

)()()(

tRtv

tetvtv

t

tt











Убрзање 
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Primer 
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Kretanje tačke je opisano parametarskim jednačinama 

 

 

 

a) Odrediti trajektoriju tačke, 

b) odrediti trenutak t*>0 u kome će se tačka naći na osi y, 

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

d)  odrediti brzinu i ubrzanje tačke, i njihove intenzitete, u 
trenutku t*, 

e) odrediti poluprečnik krivine trajektorije u trenutku t*. 

   
2

     
2 2

t t
x t t y t  



28 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



29 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



30 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



31 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



Primer 

32 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



33 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



34 
Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 



Šta smo naučili? 

Kinematika i dinamika, Miodrag Zuković 

35 

 

5. Kinematika tačke - polarni koordinatni 

sistem 

6. Kinematika tačke - prirodni koordinatni 

sistem 
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