
Kinematika
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Brzina je uvek tangentna na trajektoriju.
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0xdtvx x += ∫ 0ydtvy y += ∫ 0zdtvz z += ∫
Ravnomerno pravolinijsko kretanje:
X osu kordinatnog sistema postavimo po pravcu kretanja sa 
koordinatnim početkom na mestu početnog položaja.
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Ovo je jedini slučaj kada je v=s/t !!!



Pravolinijsko kretanje sa konstantnim ubrzanjem:
X osu kordinatnog sistema postavimo po pravcu ubrzanja sa koordinatnim 
početkom na mestu početnog položaja. Da bi pretpostavka važila početna 
brzina mora biti u pravcu ubrzanja.
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Relativno kretanje
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Polarni koordinatni sistem
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Polarni koordinatni sistem
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Određivanje položaja na prirodan način
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Rotaciono kretanje
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Ratni brod istovremeno puca na dva neprijateljska
broda. Ako se granate kreću putanjama kosog
hitca prvo će biti pogođen brod:

A
B 
biće istovremeno pogođeni
nemoguće odrediti
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