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Sta éemo nauditi?

1. Osnovni pojmovi mehanike - kinematike
(MehaniCko kretanje i miravanje. Prostor i
vreme. Objekti proucavanja u mehanici. Osnovna
kretanja. Broj stepeni slobode kretanja)

2. Vektor polozaja taCke 1 trajektorija. Vektor brzine
tacke. Vektor ubrzanja tacke. Ubrzano i usporeno
kretanje

3. Kinematika tacke - Dekartov koordinatni sistem

4. Pravolinijskokretanjetacke. Ravnomerno i
ravhomerno promenljivo kretanje
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Brzina 1 ubrzanje taCke

e Brzina e Ubrzanje

=5 -7
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Ubrzano | usporeno kretanje

Ubrzano kretanje Usporeno kretanje

(a-7>0) (a-v<0|

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Dekartov koordinatni sistem

e Polozaj

[ P =xO7 +yt)] |
e Brzina

[ 0(t) =X + Y1) |

e Ubrzanje

| at) = %7 + O] |
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Primer — kosl hitac
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e Parametarske jednacine kretanja

X(t)=V,tcosa+ X,

y(t) :—%gt2 +V,tsina +y,

e trajektorija (x,=0, y,=0)
g

y(x)=xtea- 2v; cos’ a

X

2

X(t) = vy cos a
X(t)=0

y(t) =—gt+vysina
y(t) =-9
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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)
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Zadatak 1

@em:e TA4YKe y paBHM OMNMCAHO j& NapamMeTapCcKkum jegHaqMHah

rpeTarbe: [X(r)= 4+25sin(27), y(r)=3~2cos(2r) ]

OapeauTw:

a) TpajeKTopujy KpeTarba Tayke U HaupTaTu je,

b) TpeHyTak t* y Kome he ce 6p3mHaA TauKe NPBM NyT NapanenHa
ocu y,

C) BeKTope bp3nHe 1 ybp3arba U HUXOBE UHTEH3UTETE Y
NPOM3BO/bLHOM TPEHYTKY t,

Q BEKTOpe bp3mHe 1 ybp3atba U tbUXOBE MHTEH3UTETE Y

TPEHYTKy t*. /
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Zadatak 2

/ Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama \
x(t) =5—4cost,y(t) =2 —2sint

a) Odreditiinacrtati trajektoriju kretanja tacke,

b) odrediti trenutak t; > 0 u kome ce se tacka prvi put naci na osi x,

c) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena ¢,
d) odrediti brzinuiubrzanje tacke, i njihove intenzitete, u trenucima ¢, i

s
tz —tl +E,

\_ /
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/- Kretanje tatke je opisano parametarskim jednadinama \
x(t)=5=4cost,y(t) =2 —2sint

a) Odrediti | nacrtati trajektoriju kretanja talke,

b) odrediti trenutak £, > 0 u kome ¢e se talka prvi put nadi na osl x,

¢) odrediti brzinu i ubrzanje tafke u proizvoljnom trenutku vremena ¢,
d) odrediti brzinu i ubrzanje tatke, i njihove intenzitete, u trenucima t, |

]
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) U) Xl)=5- 4 cos €
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Zadatak 3

/

\ w/2it, =T,

Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama

x(t) =4sint,y(t) = 3sint

a) Odreditii nacrtati trajektoriju kretanja tacke,
b) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljnom trenutku vremena t,
c) odrediti polozaj, brzinu i ubrzanje tacke u trenucima t, = 0,t; =

\

J

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Kretanje tacke je opisano parametarskim jednacinama
x(t) =4sint,y(t) = 3sint

a) Odrediti i nacrtati trajektoriju kretanja tacke,
b) odrediti brzinu i ubrzan|e tacke u proizvoljnom trenutku vremena £,
¢) odrediti poloZaj, brzinu i ubrzanje tacke u trenucima t, = 0,t; =
mf2it; =m, I
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Zadatak 4

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,

\_ j
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4 )

Kretanje tacke je opisano parametarskim jedna¢inama
r(t) = aet, @(t) = bt

a) Odrediti i nacrtati trajektoriju kretanja tacke,
b) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u proizvoljinom trenutku vremena t,
c) odrediti brzinu i ubrzanje tacke u pocetnom trenutku,
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Zadatak 5

-

koordinatnom sistemu.

Kretanje tacke
polarnom Koordinatnom sistemu

r(t) = 2Rcost,p(t) =t

Odrediti parametarske jednacine i trajektoriju kretanja tacke u Dekartovom

je opisano parametarskim jednacinama u

J
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Kretanje tafke je opisano
polarnom koordinatmom sistemu
rit) = 2R cos e, @it) =t

Odreditl parametarske jednaéine | trajektoriju kretanfa tafke u Dekartovom
koordinatnon sisten

paramelarskim  jednafinama w
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Sta smo naudili?

1. Osnovni pojmovi mehanike - kinematike
(MehaniCko kretanje i miravanje. Prostor i
vreme. Objekti proucavanja u mehanici. Osnovna
kretanja. Broj stepeni slobode kretanja)

2. Vektor polozaja taCke 1 trajektorija. Vektor brzine
tacke. Vektor ubrzanja tacke. Ubrzano i usporeno
kretanje

3. Kinematika tacke - Dekartov koordinatni sistem

4. Pravolinijskokretanjetacke. Ravnomerno i
ravhomerno promenljivo kretanje

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Kinematika — vezbe

Kinematika tacke — 1. deo

Kinematika 1 dinamika

Miodrag Zukovic
Novi Sad, 2021.




