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ske = zitete brzine i ubrzanja i poluprecnik krivine trajektorjic
5]. k ikom kretan o i
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— — — - 1
Slika uz zadatak 2 \

2 Stap 1 obrée se konstantnom ugaonom brzinom intenziteta Ako su veze u tatkama A, B, D, C1

0 ?*IWC

L AB=BD=IV2 i CE=2LV2 odrediti brzinu i ubrzanje klizata E u polozaj
na slici. Disk 3 moZe da se kotrlja bez klizanja po nepokretnoj podlozi kao na slici

7 tatki A(1.2.8) nalazi se nepokretan centar priviaenja materijalne tatke M, mase m, dok je u

M koja se krece u polju sile Zemljine teze Sila
centru A je proprocionalna rastojanju tatke od
vladenja mk’, dok ]

1.4) nepokremi centa odbijanja tacke

centra priviatenja sa koeficijentom
sila odbijanja od centra B pmpn-um‘.ml.a e
je u pocetnom trenutku tatka M mirovala u tac

r:ih;'.".g kretanja tatke M. Koordinate tataka

L~

-astojanju sa koeficijentom 2mkc.
ki sa koordinatama (2,3.0) odrediti konatne

zadate su u odnosu na desno orijentisan Dekartov
voueli koordinatni sistem Oxyz kod koga je osa Oz orijentisana vertikalno navise.
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koordinatnog sistem
Ako je tacka zapodela krets
je tatke 1 polupreénik

Mchamika
I'aéka M krede se tako da su joj projekcije ubrzas

kretnog pravouglog Dekartovog
onstania.

|
odnosu na ose¢ nepo
vreme u sckundama, a k poznala pozitivna realna k
1{ 4 0f odrediti liniju putan,
snovnim jedinicama S

polozZaja (0, 1/k%) poéetnom brzinom Vg =

krivine trajektorije ta¢ke u trenutku t = 1. Sve velitine su date u 0

sistema. Dato je k=1/2.

2 klizanja po glatkoj nepokretnoj podlozi i zglobno je vezan u tatki C sa
J tacki B

moze da se krete duz vodica kao na slici. L
o na slici.

da se kreée po kruznim vodicama ka:

2. Disk 1 kotrlja se be
na slici ako je AC=AB=2R. U

Stapom AC. U tacki A je klizal A koji
Stap je zglobno vezan sa klizaem koji moZe
Odrediti brzinu i ubrzanje klizata B u poloZaju prik
posmatranom poloZaju disk ima ugaonu brzinu intenziteta

azanom
. . 2
wg 1 ugaono ubrzanje &€ 0=y -
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Slika uz zadatak 2

a M, mase m krece se u polju sile Zemlji

3. Materijalna tack
na Dekartov pravougaoni koordinatni siste

ravni Gija je jednacina u odnosu
Oz orijentisana vertikalno navise data kao 2x +
bila u polozaju My(0,2,2) i imala je potetnu brzinu Vo= 2i=

jednaéine kretnja tacke M.

ne teze duz glatke stacionarne
m Oxyz gde je 0sa

y+2z=6.U pocetnom trenutku tacka je
2k. Odrediti konatne
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Zicn, savijana wablik kiuZnlce poluprednika 2R, obrée se po zakonu ¢ = t oko ose 0z upravne na
ravan slike, Zakon Krotanfa prstena M po Zici Je s = AM = 2Rt. Odrediti poluprecnik I-cr_ivme
trajektorje pratena M u trenutku ¢ (£, > 0), kada je vektor njegove sektorske brzine prvi put
\'\'|. fl“”n".

Slika vz zadatak 1.

Mohanizam se sastofl od: diska polupregnika R koji se kotrlja bez klizanja po nepokretnoj cilindricnoj
povrsl polupretnika R, = 4R, Stapa 1 duzine L, = 5R kojije u tacki ¢ zglobno vezan za centar diska,
a na krajevima za klizace A i B, Koji mogu da se kreéu u kruznim vodicama poluprecnika Ry =R |
Ry =GR | Stapa 2 duZine L, = 23R koji je jednim krajem zglobno vezan za klizaé B, a drugim
krajern za kliza& D' u pravolinijskoj vodici, Zamisliene kruZnice po kojima se kreéu klizaci A i 8, kao
I kruZnica koja definiSe cliindriénu povrs po kojoj se krede disk su koncentriéne, sa zajednickim
centrom u tacki 0. Ako su u polozaju mehanizma prikazanom na slici poznati ugaona brzina i
ugaono ubrzanje diska w, = w i g, = 3w? smera kao na slici, kao i uglovi od 30° koje stapovi
112 zaklapaju sa odgovarajuéim ortogonalnim pravcima (videti sliku), odrediti ugaone brzine i
ugaona ubrzanja svih tela kao I brzinu i ubrzanje klizaga D u datom polozaju.

Siika Lz zadalak 2.

1 s s
Po idealno glatkoj putanii, oblika dela parabble ¥y .= x* [m], koja se nalazi u vertikalnoj ravni(0y osa

je vquikalna]. kre¢e iz poBetnog polozaja My(0,0) materijalna tacka M mase m. U tagki
A (““f’z 5 y,.). putanja glatko prelazi u kruzni luk polupreénika R = 1.m. Odrediti minimalni intenzitet

pocelne brzine koju lreba saopslili tacki, kake bi ona dospela u lacku 8. U kom poloZaju bi se facka
M odvojila od putanje kada bi lacki bila saopslena pocelna brzina v, = J3g.

Slhka uz zadalak 3.

Formular sa zadacima obavezno predati sa ispitnom sveskom.
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i i
lozi duz pravca cse Ox | osiaje paraleina
i se poklapao sa osom Oy. Brzina \atke A,

1. Cav
Ag, duine AR = h, kre¢e se po nepokretno| pod
nja. U po&etnom trenutku, poloaj cev
A anja, data je sa V, = ni. Unutar cevi AB krete se kuglica M po zakomy
= z%s(m). Dato je h = 1. Sve velidine suu osnovnim jedinicama Si sistema. Odradi

20-31' Oy tokom kreta
a s
T e
2
a) k -
b) trao?eakfg:-j:?fa“;f‘“'& Kkretanja tatke M u odnosu na nepokretni koordinalni sistem Oxy,
€) h 'Cke M (skicirati),
& sl P mrke Wit oL
: nja ik krivi ; .
Najmanju "’Fednos‘:,mu precnik krivine trajektorije tatke M u trenutku kada intenzitet brzine ima
2. Meh .
poluprosam Se sastoji od: kiizata B, Stapa 1 (BC) duZine BC = 4R, koaksijalnog diska 2
Koaksijal ika R i 2R, Stapa 3 (DE) duzine DE = 3R, Stapa 4 (EK) duZine ER = 3R i Kizata K.
ni disk se kotrlja bez klizanja po nepokretnoj cilindri€noj povrsi polupretnika R, = 3R.Veza
ub[zan' a .B. [ &8 D. EiK su zg!obna_ Ako su u pO‘
j€ klizaga B intenziteta Vz = 2woR | az = @wiR, smera kao na slici, a brzina i ubrzanje

u tagkam ozaju mehanizma prikazanom na slicli, brzina |
kliza¢a K intenziteta Vi = 6woR i axy = 4wiR, smera kao na slici, odrediti ugaone brzine i ugaona

ubrzanja svih tela mehanizma u datom polozaju.
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Slika uz zadatak 2.

Slika uz zadatak 1.
boley =1/ 4x* (m), koja se nalazi u vertikalnoj ravnl

3. Po idealno glatkoj skakaonici, oblika dela para
e iz pocetnog polozaja M,(0,0) materijalna tatka M mase m. Odreditt

ona nakon napustanja veze (skakaonice) utatkl A,

dine zanemariti. Duzina skakaonice |@

(Oy osa je vertikalna), krece s
podetnu brzinu koju treba saopstiti tacki, kako bi
8 m i stigla u tacku B. Otpor sre
k krivine skakaonice u tacki A.

premostila jaz duzine L =
x, = 2 m. Odrediti poluprecni
/
/
B

Slika uz zadatak 3.
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MEXAHUWKA 2

MEX 210-1172
06. centembap 2021.

1. Tauka M «kpehe ce y paBum XOYy cargacHo KOHAYHMUM jeJAHAUMHAMa KpeTama: x(t)=3t [m] u
y(t):t2 +3t [m] Bpeme t mepu ce y cexkyngama. OnpeanTH MOMYMPEYHUK KPUBHHE TPajeKTOpHje Tadke y

TPEHYTKY KaJa je ’eHa CEKTopcka Op3nHa S (t1 ) =6k [mz/s].

2. MexaHu3aM, npukazaH Ha ciaumu 1, cacrtoju ce on kpuBaje OA, mrama BC, wmsaua C wu amcka 2
nomynpedanka R (ciomka 1). [uck 2 koTpsha ce 0e3 Kim3ama 1Mo HEMOMHYHOM AWCKY 1 momympeunmka R.
Kmuzau C kpehe ce mo kpyxHuM Bohuiiama nmomynpednnka R . Kpuaja OA oOphe ce KOHCTaHTHOM yTraOHOM
Op3uHOM @, . Bese y tauka O, A, B u C cy 3rnobne. OapeauTy, y mosioxkajy NpUKa3aHOM Ha CIIUIH, YTAOHY

Op3uHy 1 yraoHo yop3ame 1mrana BC kao u Op3uny u yop3ame kiu3ada C .

3. MarepujanHa Tauka M , mace M, kpehe ce no riatkoj xotuzonranHoj paBHu XOY mox aejctBoMm cwiia P u
F (ciuka 2). Cuna P cpa3MmepHa je pactojamy Tauke M ox xoopauHatHOT mouetka O ca KoepHIHjeHTOM
cpasmepe Mk? u cranmHO je ycmepena ka Tauku O, mpu uemy je K mosutiBHAa KoHcTamTa. Cuma F
KOHCTAaHTHOT je WuHTeH3urera F,, meHa JMHMja AejCTBAa JIEXHM Yy XOPU3OHTAIHO] PaBHM, a yrao usmeby
no3uTHBHOT cMepa oce OX ¥ mbe Mema ce 1Mo 3aKOHYy @ = @i, Ipu 4eMy jeé @ TO3MTHUBHA KOHcTaHTa (@ # K ).

AKO je y MOYeTHOM TPEHYTKYy Tauyka MHPOBala y KOOPAMHATHOM IIOYETKY, OJPEOUTH KOHAYHE jeHaYMHE
KpeTama TauKe.
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MEHANIKA 2 1.GRrRuPA FEBRUAR 2020

1. Koaksijalni cilindar polupre¢nika R i 2R kotrlja se bez klizanja po nepokretnoj pravolinijskoj podlozi. Za cilindar je u tacki A
kruto spojen $tap AB pod pravim uglom u odnosu na pravac CA. Srediste cilindra C krece se konstantnom brzinom intenziteta
Ve = 1? . Ako je AB = 2R, i ako je na slici prikazan poetni poloZaj sistema, odrediti u odnosu na dati nepokretni koordinatni
sistem Oxy:

a) jednacine kretanja tacke B,

b) polupreénik krivine trajektorije tacke B u trenutku t, = R7n,

c) vektor ubrzanja tacke B u trenutku kada intenzitet brzine tacke B prvi put dostiZze maksimalnu vrednost.

Al B

{
(AR
Vo €/
SRR W - 14 /
X S /,)3\/\// NS S S S S S
LN

{
2. Za mehanizam u polozaju prikazanom na slici odrediti brzinu i ubrzanje ta¢aka: D, E i F. Mehanizam se sastoji od tri Stapa,
klizaca D i diska, pri cemu je 0A = OB = R. Stap OA obrce se oko nepokretnog oslonca O i u datom trenutku ima ugaonu brzinu
w; = wg i ugaono ubrzanje & = w¢ u naznalenom smeru. Disk poluprecnika 0.5R kotrlja se bez klizanja po nepokretnoj
podlozi, a kliza¢ D se kreée po kruZnici polupreénika R sa centrom u tacki O. Veze u tatkama O, A, B, Ci D su zglobne.

Y

3. Tacka M mase m kreée se u vertikalnoj ravni pod dejstvom sile Zemljine teze i privlacne sile sa centrom privlac¢enja u tacki C.
Za koordinatni sistem usvojiti nepokretni Dekartov koordinatni sistem Oxy, pri éemu je osa Oy usmerena vertikalno navise.
Privlagni centar C krece se brzinom konstantnog intenziteta V. = \/f? duz prave koja sa osom Ox zaklapa ugao od 45°.
Privlaéna sila centra C proporcionalna je rastojanju tacke M od centra C sa koeficijentom proporcionalnosti mk?, gde je k
poznata pozitivna konstanta. U po¢etnom trenutku centar C i tacka M nalazili su se u koordinatnom pocetku, a pocetna brzina
tacke M iznosilaje Vy = Z?i imala pravac i smer kao sto je prikazano na slici. Odrediti konac¢ne jednacine kretanja tacke M.

A y )
>
M, e
V°I 45° N
O X
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