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10. Kinematika ravanskog kretanja krutog
tela (osnovni pojmovi)
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e Pri ravanskom kretanju sve tacke tela kre¢u se u

ravnima koje su paralelne nekoj nepokretnoj ravni ().
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L )
e Ravansko kretanje ima tri stepena slobode.

e Pri ravanskom kretanju tela ono se moze dovesti iz jednog
polozaja u drugi jednom translacijom (dva stepena slobode)
| jednim obrtanjem oko ose (jedan stepen slobode). Y
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Parametarske jednacine ravanskog kretanja tela:[ Xpa =Xa(t), Ya =Yalt),0o=0(t) ]

Ugaona brzina i ugaono ubrzanje
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Primer

e Date su jednacine kretanja prikazanog sistema krutih tela:

[ %=Vl @)=kt 0,0 =Lt ]

Odrediti trajektorije kretanja taCaka D 1 E na obodima
diskova za k=1/2 1 k=2.
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11. Kinematika ravanskog kretanja krutog
tela (brzine 1 ubrzanja)
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Kinematika ravanskog kretanja krutog tela —
brzine

e Veza 1zmedu brzina tacaka tela pri ravanskom kretanju
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[ 5 = ABCosoi +ABsin ¢j + 0k ]

Kinematika ravanskog kretanja krutog tela —
brzine

e Veza 1zmedu brzina tacaka tela pri ravanskom kretanju

T Ty

[ VA =p =—AB¢sin @i + ABpcosgj = E(pf]
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AB =cCous t

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Projekcije brzina dve tacke na spojnu pravu

- o =A

@ [ Vg COS[3 =V, COSaL ]
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Kinematika ravanskog kretanja krutog tela —
ubrzanja

e Veza 1zmedu ubrzanja taCaka tela pri ravanskom
Kretanju
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Kinematika ravanskog kretanja krutog tela —

ubrzanja

e Veza 1zmedu ubrzanja taCaka tela pri ravanskom

Kretanju

r
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ah = p =—ABpsin @i — ABpZ cosei + ABHcosej — AB(? sin ¢f

ah = ABGt + AB(f = ahy +ahy
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Kinematika ravanskog kretanja krutog tela —
brzine 1 ubrzanja

e Veza 1zmedu brzina 1 ubrzanja taaka tela pri
ravanskom kretanju  (
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Primer

Stap AB, duZine L, oslanja se krajem A o horizontalni pod, a
krajem B o vertikalni zid. U polozaju u kome stap gradi ugao
a sa horizontalom brzina 1 ubrzanje tacke A 1znose v, 1 ax.
Odrediti brzinu 1 ubrzanje tacke B 1 ugaonu brzinu I ugaono
ubrzanje Stapa u datom polozaju.
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12. Kinematika ravanskog kretanja krutog tela
(trenutni pol brzine i trenutni pol ubrzanja)
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Trenutni pol brzine
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Trenutni pol brzine
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Primer

Stap AB, duZine L, oslanja se krajem A o horizontalni pod, a
krajem B o vertikalni zid. U polozaju u kome stap gradi ugao
a sa horizontalom brzina 1 ubrzanje tacke A 1znose v, 1 ax.
Odrediti brzinu tacke B 1 ugaonu brzinu Stapa u datom
polozaju.
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Kotrljanje sa 1 bez klizanja




Kotrljanje sa I bez klizanja po nepokretnoj
podlozi
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Primer

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Trenutni pol ubrzanja

1. Odredi se ugao a prema relaciji tg a = |¢| /w?. Iz tacke A pod uglom o
prema vektoru a4, a u smeru ugaonog ubrzanja e ravanskog kretanja,
povuce se pravac AF (Slika 4.27b).

2. Izracuna se duzina
aas

VEr o

i nanese od tacke A na pravac AF ¢ime se definise polozaj tacke Fa.
Tako dobijena tacka P, je pol ubrzanja.
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