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Sta éemo nauditi?

5. Pravolinijsko kretanje taCke. Ravnomerno i
ravnomerno promenljivo kretanje

6. Kmemauka t&ékg polarm koordinatni
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Zadatak 1

4 A

Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama
r(t) = aet, @(t) = bt

a) Odreditiinacrtati trajektoriju kretanja tacke,
b) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena t,
c) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u pocetnom trenutku,
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Zadatak 2

-

Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama u
polarnom Koordinatnom sistemu
r(t) = 2Rcost,p(t) =t

Odrediti parametarske jednacine i trajektoriju kretanja tacke u Dekartovom
koordinatnom sistemu. j




Kretanje tafke je opisano  paramelarskim jednadinama w
polarmom koordinatnom sistemu
Py = 2R cost, git) = ¢

Odreditl parametarske jednaéine | trajektoriju kretanfa tafke u Dekartovom

koordinatnom sistem.
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Zadatak 3

/ |. Kretanje tacke dato je u polarnim koordinatama jednac¢inama: \

el

0="¢
2

gde je k pozitivna konstanta, (6 u rad, » u m).
\ Odrediti jednacinu trajektorye, brzinu, ubrzanje 1 polupre¢nik krivine u trenutku 7 =1 s. /
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Zadatak 4
-

~

e Pravolinijsko kretanje taCke opisano je parametarskom

jednac¢inom:
[x(t): 2t —6t2]

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 preci tokom prvih 4s Kretanja,

e odrediti intervale vremena, tokom prvih 4s kretanja, u
kojima Ce se tacka kretati ubrzano, odnosno, usporeno.
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