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FIZIKA 

 Grčki „fizis“-priroda 

 Posmatranje pojava u prirodi i nudi 
objašnjenja pomoću teorije i eksperimenta 
(definisanjem fizičkih zakona). 

 Priroda je sastavljena od materije: 

◦ supstance (atomi, molekuli, elementarne 
čestice...) 

◦ polja (gravitaciono, elektromagnetsko, polje 
nuklearnih sila) 

 Nauka o najopštijim svojstvima i formama 
kretanja materije. 

 



Važniji fizički modeli (aproksimacije) 

 Model materijalne tačke (kada se 

dimenzije tela mogu zanemariti u odnosu 

na dimenzije putanje. Primer: pri kretanju 

Zemlje oko Sunca, Zemlju možemo 

posmatrati kao M.T.) 

 Model (apsolutno) krutog tela (kada je 

promena oblika tela pod spoljašnjim 

uticajem zanemarljiva. Rastojanje između 

dve tačke na telu je približno konstantno) 



Fizički prostor i fizičke veličine 

 Fizički prostor je prostor (realno 3D) u 

kojem se odigravaju fizički procesi 

(homogen-nehomogen,                  

izotropan- anizotropan) 

 

 Fizičke veličine opisuju svojstva mikro i 

makro objekata, polja, procesa i pojava u 

prirodi (skalar, vektor ili tenzor). 



Od mehanike do kinematike 

 U opštem slučaju kretanje podrazumeva 

sveopšti skup promena (položaj, toplota, 

hemijske reakcije...) 

 Mehanika je skup naučnih disciplina koje 

izučavaju mehaničko kretanje i uzajamno 

dejstvo različitih tela (prostor+vreme). 

◦ Dinamika (pri izučavanju kretanja uzima u 

obzir uzroke koji su doveli do tog kretanja, tj. 

uzima u obzir uzajamno dejstvo među njima). 

 Kinematika (proučava kretanje tela ne ulazeći u 

uzroke koji su doveli do takvog kretanja). 

 



Položaj M.T. u prostoru * 

 Vektorski (intenzitet, pravac,smer) 

 

 Analitički 

 

 

 

 

 

 Prirodno 

*U odnosu na tačku O – referentna tačka, uporedo telo ili sistem referencije. 

O – referentna tačka 

M – materijalna  

       tačka 

𝑟 - radijus vektor 

Dekartov Cilindrični Sferni 

O M 

+ _ 



Vektor položaja, brzina i ubrzanje 

M(t) 
M(t+t) 

O 

𝑟 (𝑡) 

𝑒𝑟(𝑡) 

𝑟 (𝑡 + ∆𝑡) 

𝑒𝑟(𝑡 + ∆𝑡) 

∆𝑟  

𝑟 𝑡 + ∆𝑟 = 𝑟 𝑡 + ∆𝑡 → 

∆𝑟 = 𝑟 𝑡 + ∆𝑡 − 𝑟 𝑡  

Trajektorija 

𝑣 𝑠𝑟 =
Δ𝑟 

Δ𝑡
 

Pomeraj M.T. 

Srednja vrednost  

vektora brzine 

𝑣 𝑠𝑟 

𝑣 = lim
Δ𝑡→0

Δ𝑟 

Δ𝑡
=
𝑑𝑟 

𝑑𝑡
= 𝑟   

Trenutna vrednost vektora brzine 

1. Intenzitet = prvom izvodu puta po vremenu   𝑣 = 𝑣 = lim
Δ𝑡→0

Δ𝑟 

Δ𝑡
= lim

Δ𝑡→0

Δ𝑠

Δ𝑡
=

𝑑𝑠

𝑑𝑡
 

2. Pravac je tangenta na putanju (hodograf vektora pomeraja) 

3. Smer – smer kretanja M.T. 

Trajektorija je geometrijsko mesto  

uzastopnih položaja proizvoljne tačke  

tela u prostoru prema usvojenom 

sistemu.referencije. 

𝑣 (𝑡) 

𝑣 (𝑡 + Δ𝑡/2) 

𝑣 (𝑡 + Δ𝑡) 

∆s 



Vektor položaja, brzina i ubrzanje 

M(t) 
M(t+t) 

O 

𝑟 (𝑡) 

𝑒𝑟(𝑡) 

𝑟 (𝑡 + ∆𝑡) 

𝑒𝑟(𝑡 + ∆𝑡) 

𝑎 𝑠𝑟 =
Δ𝑣 

Δ𝑡
 

Srednja vrednost  

vektora ubrzanja 

𝑎 = lim
Δ𝑡→0

Δ𝑣 

Δ𝑡
=
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
= 𝑣  = 𝑟   

Trenutna vrednost vektora ubrzanja 

1. Intenzitet = prvom izvodu promene brzine =  

                  = drugom izvodu pomeraja po vremenu 

2. Pravac je tangenta na hodograf brzine (primer) 

3. Smer – ka konkavnoj (unutrašnjoj) strani krivine 

𝑣 (𝑡) 

𝑎 𝑠𝑟 

𝑣 (𝑡 + 0,01Δ𝑡) 

𝑣 (𝑡) 

Δ𝑣 (𝑡 + 0,01Δ𝑡) 

Δ𝑣  



Dekartov koordinatni sistem 

𝑧 

𝑥 

𝑦 

𝑉𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎 
𝑟 = 𝑥𝑒 𝑥 + 𝑦𝑒 𝑦 + 𝑧𝑒 𝑧 

𝑒 𝑧 
𝑒 𝑦 

𝑒 𝑥 

𝝅𝒙 

𝑒 𝑥 = 𝑒 𝑦 = 𝑒 𝑧 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 
𝑑𝑒 𝑥
𝑑𝑡

=
𝑑𝑒 𝑦

𝑑𝑡
=
𝑑𝑒 𝑧
𝑑𝑡

= 0 

𝐾𝑜𝑚𝑝𝑜𝑛𝑒𝑛𝑡𝑒 𝑟 : 𝑥𝑒 𝑥, 𝑦𝑒 𝑦, 𝑧𝑒 𝑧 

𝑦𝑒 𝑦 

𝑧𝑒 𝑧 

𝑣 (𝑡) 

𝑣 𝑡 ≡
𝑑𝑟 

𝑑𝑡
= 𝑒 𝑥

𝑑𝑥

𝑑𝑡
+ 𝑒 𝑦

𝑑𝑦

𝑑𝑡
+ 𝑒 𝑧

𝑑𝑧

𝑑𝑡
 

Koordinate 𝑟 : 𝑥, 𝑦, 𝑧 

𝑎 𝑡 ≡
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
= 𝑒 𝑥

𝑑𝑣𝑥
𝑑𝑡

+ 𝑒 𝑦
𝑑𝑣𝑦

𝑑𝑡
+ 𝑒 𝑧

𝑑𝑣𝑧
𝑑𝑡

 



𝐼𝑛𝑡𝑒𝑛𝑧𝑖𝑡𝑒𝑡 𝑣 : 

𝑣 = 𝑣 = 𝑣𝑥
2 + 𝑣𝑦

2 + 𝑣𝑧
2 = 𝑥 2 + 𝑦 2 + 𝑧 2 

𝐼𝑛𝑡𝑒𝑛𝑧𝑖𝑡𝑒𝑡 𝑎 : 

𝑎 = 𝑎 = 𝑎𝑥
2 + 𝑎𝑦

2 + 𝑎𝑧
2 = 𝑣𝑥 

2 + 𝑣𝑦 
2 + 𝑣𝑧 

2 = 𝑥 2 + 𝑦 2 + 𝑧 2 

Dekartov koordinatni sistem: 

intenzitet i projekcije vektora 𝑣  i 𝑎  

𝑃𝑟𝑜𝑗𝑒𝑘𝑐𝑖𝑗𝑒 𝑣 :  

𝑣𝑥 =
𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝑥 , 𝑣𝑦 =

𝑑𝑦

𝑑𝑡
= 𝑦 , 𝑣𝑧 =

𝑑𝑧

𝑑𝑡
= 𝑧  

𝑃𝑟𝑜𝑗𝑒𝑘𝑐𝑖𝑗𝑒 𝑎 :  

𝑎𝑥 =
𝑑𝑣𝑥
𝑑𝑡

= 𝑣𝑥 , 𝑎𝑦 =
𝑑𝑣𝑦

𝑑𝑡
= 𝑣𝑦 , 𝑎𝑧 =

𝑑𝑣𝑧
𝑑𝑡

= 𝑣𝑧 , 

𝑎𝑥 =
𝑑2𝑥

𝑑𝑡2
= 𝑥 ,   𝑎𝑦 =

𝑑2𝑦

𝑑𝑡2
= 𝑦 ,   𝑎𝑧 =

𝑑2𝑧

𝑑𝑡2
= 𝑧 . 



Zadaci:  Veza vektora 𝑟 ↔ 𝑣 ↔ 𝑎  

𝑣 =
𝑑𝑟 

𝑑𝑡
 

𝐷𝑎𝑡𝑒 𝑠𝑢 𝑝𝑎𝑟𝑎𝑚𝑒𝑡𝑎𝑟𝑠𝑘𝑒 𝑗𝑒𝑑𝑛𝑎č𝑖𝑛𝑒 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟𝑎 𝑟 : 
𝑥 𝑡 , 𝑦 𝑡 , 𝑧 𝑡 . 𝑎 =

𝑑𝑣 

𝑑𝑡
 

𝑣 = 𝑣 0 +  𝑎 (𝑡)𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

= 𝑣0𝑥 +  𝑎𝑥 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑥 + 𝑣0𝑦 +  𝑎𝑦 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑦 + 𝑣0𝑧 +  𝑎𝑧 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑧 

𝑃𝑜𝑧𝑛𝑎𝑡 𝑗𝑒 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑎 𝑎 :  𝑎𝑥 𝑡 , 𝑎𝑦 𝑡 , 𝑎𝑦 𝑡 , 

𝑖 𝑝𝑜č𝑒𝑡𝑛𝑖 𝑢𝑠𝑙𝑜𝑣𝑖:  𝑣 𝑡 = 𝑡0 = 𝑣 0 = 𝑣0𝑥𝑒 𝑥 + 𝑣0𝑦𝑒 𝑦 + 𝑣0𝑧𝑒 𝑧; 
                            𝑟 𝑡 = 𝑡0 = 𝑟 0 = 𝑥0𝑒 𝑥 + 𝑦0𝑒 𝑦 + 𝑧0𝑒 𝑧. 

Obično je početni trenutak t0=0 ! 

𝑣𝑥 𝑣𝑦 𝑣𝑧 

𝑟 = 𝑟 0 +  𝑣 (𝑡)𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

= 𝑥0 +  𝑣𝑥 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑥 + 𝑦0 +  𝑣𝑦 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑦 + 𝑧0 +  𝑣𝑧 𝑡 𝑑𝑡

𝑡

𝑡0

𝑒 𝑧 

𝑥 𝑦 𝑧 



Primer 1: Ravnomerno pravolinijsko 

(1D) kretanje 
 Ubrzanje 𝑎𝑥 = 0 , a 𝑣𝑥(𝑡 = 0) = 𝑣0 i 

𝑥(𝑡 = 0) = 𝑥0. 

𝑎𝑥 = 0 ⟹
𝑑𝑣𝑥
𝑑𝑡

= 0 ⟹ 𝑣𝑥 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 = 𝑣0 

𝑣𝑥 = 𝑣0 ⟹
𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝑣0 ⟹ 𝑥 = 𝑥0 + 𝑣0𝑡 

𝑃𝑟𝑒𝑑𝑗𝑒𝑛𝑖 𝑝𝑢𝑡 (𝑥 𝑚𝑜𝑛𝑜𝑡𝑜𝑛𝑎 𝑓𝑢𝑛𝑘𝑐𝑖𝑗𝑎 𝑜𝑑 𝑡): 
𝑠 = 𝑥 − 𝑥0 = 𝑣0 𝑡 



Primer 2: Ravnomerno promenljivo 

pravolinijsko (1D) kretanje 
 Ubrzanje konstantno 𝑎𝑥 = 𝑎0 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 *, 

a 𝑣𝑥(𝑡 = 0) = 𝑣0 i 𝑥(𝑡 = 0) = 𝑥0. 

• Algebarska vrednost ubrzanja ne mora biti isto što i intenzitet 𝑎 = 𝑎𝑥 !!! 

• Mogu se koristiti ove formule, ali kada je usporeno 𝑎𝑥 < 0 (𝑎𝑥 = − 𝑎 )! 
• Može i za ravnomerno 𝑎𝑥 = 0 (rezultati kao u primeru 1)!  

𝑎𝑥 = 𝑎0  ⟹
𝑑𝑣𝑥
𝑑𝑡

= 𝑎0 ⟹ 𝑣𝑥 = 𝑣0 + 𝑎0𝑡 

𝑣𝑥 = 𝑣0 + 𝑎0𝑡 ⟹
𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝑣0 + 𝑎0𝑡 ⟹ 

⟹  𝑥 = 𝑥0 + 𝑣0𝑡 +
𝑎0𝑡

2

2
 



𝑦0 = ℎ 

𝑥 𝑡 = 0 = 0, 

𝑦 𝑡 = 0 = ℎ. 

Primer 3: Kosi hitac (2D) 

𝑥 

𝑦 

0 

𝑣 0 

𝛼 

𝑣0𝑥𝑒 𝑥 

𝑣0𝑦𝑒 𝑦 

𝑣0𝑥 = 𝑣0 cos 𝛼 

𝑣0𝑦 = 𝑣0 sin 𝛼 

𝑔 = −𝑔𝑒 𝑦 

𝑎𝑥(𝑡) = 0, 

𝑎𝑦 𝑡 = −𝑔. 

𝑣 (𝑡) 

𝑣𝑥 𝑡 𝑒 𝑥 

𝑣𝑦 𝑡 𝑒 𝑦 

𝑣𝑥 𝑡 = 𝑣0 cos 𝛼 𝑣𝑦 𝑡 = 𝑣0 sin 𝛼 − 𝑔𝑡 

𝑥(𝑡) 

𝑦(𝑡) 

𝑥 𝑡 = 𝑣0𝑡 cos 𝛼 𝑦 𝑡 = ℎ + 𝑣0𝑡 sin 𝛼 −
𝑔𝑡2

2
 

𝑇𝑟𝑎𝑗𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟𝑖𝑗𝑎:            𝑦 𝑥 = ℎ + 𝑥 tg 𝛼 −
𝑔𝑥2

2𝑣0
2 cos2 𝛼

 



𝑦0 = ℎ 

𝑥 𝑡 = 0 = 0, 

𝑦 𝑡 = 0 = ℎ. 

Kosi hitac:  maksimalna visina 

𝑥 

𝑦 

0 

𝑣 0 

𝛼 

𝑣0𝑥 = 𝑣0 cos 𝛼 

𝑣0𝑦 = 𝑣0 sin 𝛼 

𝑔 = −𝑔𝑒 𝑦 

𝑎𝑥(𝑡) = 0, 

𝑎𝑦 𝑡 = −𝑔. 𝑣𝑥 𝜏 𝑒 𝑥 

𝑥(𝜏) 

𝐻𝑚𝑎𝑥 

𝑥 𝜏 = 𝑣0𝜏 cos 𝛼 =
𝑣0
2sin2𝛼

2𝑔
 

𝐻𝑚𝑎𝑥 = ℎ + 𝑣0
𝑣0 sin 𝛼

𝑔
sin 𝛼 −

𝑔

2

𝑣0 sin 𝛼

𝑔

2

= ℎ +
𝑣0
2 sin2 𝛼

2𝑔
 

𝐻𝑚𝑎𝑥 = 𝑦(𝜏) 𝑣𝑦 𝜏 = 0 = 𝑣0 sin 𝛼 − 𝑔𝜏 𝜏 =
𝑣0 sin 𝛼

𝑔
 



𝑦0 = ℎ 

𝑥 𝑡 = 0 = 0, 

𝑦 𝑡 = 0 = ℎ. 

Kosi hitac:  vreme leta i domet 

𝑥 

𝑦 

0 

𝑣 0 

𝛼 

𝑣0𝑥 = 𝑣0 cos 𝛼 

𝑣0𝑦 = 𝑣0 sin 𝛼 

𝑔 = −𝑔𝑒 𝑦 

𝑎𝑥(𝑡) = 0, 

𝑎𝑦 𝑡 = −𝑔. 

𝑥(𝜏) 

𝐻𝑚𝑎𝑥 

𝐷 =
𝑣0
2 sin 2𝛼

2𝑔
1 + 1 +

2𝑔ℎ

𝑣0
2 sin2 𝛼

 

𝑦 𝑇 = 0 = ℎ + 𝑣0𝑇 sin 𝛼 −
𝑔𝑇2

2
 𝐷 = 𝑥 𝑇  

𝑥 𝑇  

𝑇2 −
2ℎ

𝑔
−
2𝑣0𝑇 sin 𝛼

𝑔
= 0 𝑇 =

𝑣0 sin 𝛼

𝑔
+

𝑣0 sin 𝛼

𝑔

2

+
2ℎ

𝑔
 

⟹ 



Prirodan način određivanja položaja 

𝑣 (𝑡) 
M(𝑡) 

𝑙𝑢č𝑛𝑎 𝑘𝑜𝑜𝑟𝑑𝑖𝑛𝑎𝑡𝑎 

𝑣 = 𝑣 𝑒 𝜏 =
𝑑𝑠 

𝑑𝑡
𝑒 𝜏 

U Dekartovim koord. 

𝑣 = ± 𝑥 2 + 𝑦 2 + 𝑧 2 

𝑠 𝑡 =  𝑣 𝑑𝑡
𝑡

0

 𝑙𝑢č𝑛𝑎 𝑘𝑜𝑜𝑟𝑑𝑖𝑛𝑎𝑡𝑎 

𝑎 ≡
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
=
𝑑 𝑣 𝑒 𝜏
𝑑𝑡

=
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
𝑒 𝜏 + 𝑣 

𝑑𝑒 𝜏
𝑑𝑡

=
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
𝑒 𝜏 +

𝑣 2

𝑅
𝑒 𝑛 

𝑅 

𝑑𝑒 𝜏
𝑑𝑡

=
𝑑𝜑

𝑑𝑡
𝑒 𝑛 =

𝑣 

𝑅
𝑒 𝑛 

𝑆12 𝑡 =  𝑣 𝑑𝑡
𝑡2

𝑡1

=  𝑣 𝑑𝑡
𝑡2

𝑡1

≥ 𝑠 2 𝑡 − 𝑠 1 𝑡  
𝑝𝑟𝑒𝑑𝑗𝑒𝑛𝑖  

𝑝𝑢𝑡 

𝑎 = 𝑎 𝜏𝑒 𝜏 + 𝑎𝑛𝑒 𝑛 =
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
𝑒 𝜏 +

𝑣2

𝑅
𝑒 𝑛 

𝑎 = 𝑎𝜏
2 + 𝑎𝑛

2 = 𝑣  
2
+

𝑣2

𝑅

2

 

𝑎𝜏 =
𝑣 𝑎 

𝑣 
;       𝑎𝑛 =

𝑣 × 𝑎 

𝑣 
 

 

𝑣  
2
= 𝑣 2 



Translatorno prenosno kretanje M.T. 

(relativno kretanje) 

0 𝑥 

𝑦 

0 𝑥1 

𝑦1 
𝑟 1𝑟  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎 𝑀. 𝑇.  
𝑢 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑢 𝑘𝑜𝑗𝑖 𝑠𝑒 𝑘𝑟𝑒ć𝑒 

𝑟 1𝑎  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎 𝑀. 𝑇.  

𝑢 𝑛𝑒𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑜𝑚 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑢 

𝑅  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎  
𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑜𝑔 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑎 𝑢  
𝑜𝑑𝑛𝑜𝑠𝑢 𝑛𝑎 𝑛𝑒𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑖 

𝑟 1𝑎 = 𝑅 + 𝑟 1𝑟 
       

𝑑

𝑑𝑡
       

 

       
𝑑

𝑑𝑡
       

 𝑣 1𝑎 = 𝑣 𝑝 + 𝑣 1𝑟 

𝑣 1𝑎 =
𝑑𝑟 1𝑎
𝑑𝑡

= 𝑎𝑝𝑠𝑜𝑙𝑢𝑡𝑛𝑎 𝑏𝑟𝑧𝑖𝑛𝑎 

𝑣 1𝑟 =
𝑑𝑟 1𝑟
𝑑𝑡

= 𝑟𝑒𝑙𝑎𝑡𝑖𝑣𝑛𝑎 𝑏𝑟𝑧𝑖𝑛𝑎 

𝑣 𝑝 =
𝑑𝑅

𝑑𝑡
= 𝑝𝑟𝑒𝑛𝑜𝑠𝑛𝑎 𝑏𝑟𝑧𝑖𝑛𝑎 

𝑎 1𝑎 = 𝑎 𝑝 + 𝑎 1𝑟 

𝑎 1𝑎 =
𝑑𝑣 1𝑎
𝑑𝑡

= 𝑎𝑝𝑠𝑜𝑙𝑢𝑡𝑛𝑜 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑒 

𝑎 1𝑟 =
𝑑𝑣 1𝑟
𝑑𝑡

= 𝑟𝑒𝑙𝑎𝑡𝑖𝑣𝑛𝑜 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑒 

𝑎 𝑝 =
𝑑𝑣 𝑝

𝑑𝑡
= 𝑝𝑟𝑒𝑛𝑜𝑠𝑛𝑜 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑒 



𝑀1 

𝑀2 

Translatorno prenosno kretanje 

krutog tela 

0 𝑥 

𝑦 

0 𝑥1 

𝑦1 
𝑟 1𝑟  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎 𝑀1  
𝑢 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑢 𝑘𝑜𝑗𝑖 𝑠𝑒 𝑘𝑟𝑒ć𝑒 

𝑟 1𝑎  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎 𝑀1  

𝑢 𝑛𝑒𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑜𝑚 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑢 

𝑅  − 𝑣𝑒𝑘𝑡𝑜𝑟 𝑝𝑜𝑙𝑜ž𝑎𝑗𝑎  
𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑜𝑔 𝑠𝑖𝑠𝑡𝑒𝑚𝑎 𝑢  
𝑜𝑑𝑛𝑜𝑠𝑢 𝑛𝑎 𝑛𝑒𝑝𝑜𝑘𝑟𝑒𝑡𝑛𝑖 

𝑟 1𝑎 = 𝑟 1𝑟 + 𝑅 
       

𝑑

𝑑𝑡
       

 

       
𝑑

𝑑𝑡
       

 𝑣 1𝑎 = 𝑣 𝑝 + 𝑣 1𝑟 𝑎 1𝑎 = 𝑎 𝑝 + 𝑎 1𝑟 

𝑀12 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡.   𝑘𝑜𝑑 𝑘𝑟𝑢𝑡𝑜𝑔 𝑡𝑒𝑙𝑎 

𝑀12 

𝑟 2𝑟 = 𝑟 1𝑟 +𝑀12 𝑟 2𝑎 = 𝑟 2𝑟 + 𝑅 = 𝑟 1𝑟 + 𝑅 + 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 = 𝑟 1𝑎 + 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 

⇒ 𝑟 2𝑎 = 𝑟 1𝑎 + 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 
       

𝑑

𝑑𝑡
       

 
       

𝑑

𝑑𝑡
       

 𝑣 2𝑎 = 𝑣 1𝑎 𝑎 2𝑎 = 𝑎 1𝑎 



Rotaciono kretanje tačke 

+ 

− 

𝑀(𝑡 = 0) 

Referentni smer: prsti u smeru priraštaja , palac pokazuje referentni smer. 

𝜃 (𝑡) 

𝑈𝑔𝑎𝑜 𝑟𝑜𝑡𝑎𝑐𝑖𝑗𝑒 𝜃 (𝑡) 

Δ𝜃  
𝑆𝑟𝑒𝑑𝑛𝑗𝑎 𝑢𝑔𝑎𝑜𝑛𝑎 𝑏𝑟𝑧𝑖𝑛𝑎  

𝜔𝑠𝑟 =
Δ𝜃 

Δ𝑡
 

𝑇𝑟𝑒𝑛𝑢𝑡𝑛𝑎 𝑢𝑔𝑎𝑜𝑛𝑎 𝑏𝑟𝑧𝑖𝑛𝑎  

𝜔 = lim
Δ𝑡→0

Δ𝜃 

Δ𝑡
=
𝑑𝜃 

𝑑𝑡
 

𝑆𝑟𝑒𝑑𝑛𝑗𝑒 𝑢𝑔𝑎𝑜𝑛𝑜 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑒  

𝛼𝑠𝑟 =
Δ𝜔

Δ𝑡
 

𝑇𝑟𝑒𝑛𝑢𝑡𝑛𝑜 𝑢𝑔𝑎𝑜𝑛𝑜 𝑢𝑏𝑟𝑧𝑎𝑛𝑗𝑒  

𝛼 = lim
Δ𝑡→0

Δ𝜔

Δ𝑡
=
𝑑𝜔

𝑑𝑡
=
𝑑2𝜃 

𝑑𝑡2
 



Primer 1: Ravnomerno rotaciono 

kretanje 
 Ugaono ubrzanje 𝛼 = 0 ,                    

a 𝜔(𝑡 = 0) = 𝜔0 i 𝜃(𝑡 = 0) = 𝜃0. 

𝛼 = 0 ⟹
𝑑𝜔

𝑑𝑡
= 0 ⟹ 𝜔 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 = 𝜔0 

𝜔 = 𝜔0 ⟹
𝑑𝜃

𝑑𝑡
= 𝜔0 ⟹ 𝜃 = 𝜃0 + 𝜔0𝑡 

𝑈𝑔𝑎𝑜𝑛𝑖 𝑝𝑜𝑚𝑒𝑟𝑎𝑗 (𝜃 𝑗𝑒 𝑚𝑜𝑛𝑜𝑡𝑜𝑛𝑎 𝑓𝑢𝑛𝑘𝑐𝑖𝑗𝑎 𝑜𝑑 𝑡): 
Δ𝜃 𝑡 = 𝜃 − 𝜃0 = 𝜔0 𝑡 



Primer 2: Ravnomerno promenljivo 

rotaciono kretanje 
 Ugaono ubrzanje konstantno 𝛼 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡 *, 

a 𝜔(𝑡 = 0) = 𝜔0 i 𝜃(𝑡 = 0) = 𝜃0. 

* algebarska vrednost ugaonog ubrzanja!!! 

• Za 𝛼 > 0 ravn. ubrzano, a za 𝛼 < 0 ravn. usporeno rotaciono kretanje. 

• Za 𝛼 = 0 svodi se na ravnomerno rotaciono kretanje (prethodni primer)! 

𝑑𝜔

𝑑𝑡
= 𝛼 ⟹ 𝜔 = 𝜔0 + 𝛼𝑡 

𝜔 = 𝜔0 + 𝛼𝑡 ⟹
𝑑𝜃

𝑑𝑡
= 𝜔0 + 𝛼𝑡 ⟹ 

⟹ 𝜃 = 𝜃0 + 𝜔0𝑡 +
𝛼𝑡2

2
 



Referentni smer: prsti u smeru priraštaja , palac pokazuje referentni smer. 

d/dt
 𝑣 =

𝑑𝑠

𝑑𝑡
= 𝑅

𝑑𝜃

𝑑𝑡
= 𝑅𝜔 

𝑎𝜏 =
𝑑𝑣

𝑑𝑡
= 𝛼𝑅 

𝑎𝑛 =
𝑣2

𝑅
= 𝜔2𝑅 

Rotacija krutog tela: v i a tačke tela 

koje rotira 

𝑎 ≡
𝑑𝑣 

𝑑𝑡
=
𝑑 𝜔 × 𝑟 

𝑑𝑡
=
𝑑𝜔

𝑑𝑡
× 𝑟 + 𝜔 ×

𝑑𝑟 

𝑑𝑡
 

𝑎 = 𝑎 𝜏 + 𝑎 𝑛 = 𝛼 × 𝑟 + 𝜔 × 𝑣  

𝑣 = 𝜔 × 𝑅 

𝑅 = 𝑟 − 𝑂1𝑂 

𝑣 = 𝜔 × 𝑟  

𝑂1𝑂||𝜔 



Komplano kretanje 

 Translacija pola A brzinom 𝑣 𝐴 + rotacija oko A (osa 

rotacije je normalna na xOy ravan) 

𝑣 𝐵 = 𝑣 𝑡𝑟𝑎𝑛 + 𝑣 𝑟𝑜𝑡 

      = 𝑣 𝐴 + 𝜔 × 𝐴𝐵 

𝑎 𝐵 ≡
𝑑𝑣 𝐵
𝑑𝑡

=
𝑑𝑣 𝐴
𝑑𝑡

+
𝑑 𝜔 × 𝐴𝐵

𝑑𝑡
=
𝑑𝑣 𝐴
𝑑𝑡

+
𝑑𝜔

𝑑𝑡
× 𝐴𝐵 + 𝜔 ×

𝑑𝐴𝐵

𝑑𝑡
 

𝑎 𝐵 = 𝑎 𝑡𝑟𝑎𝑛 + 𝑎 𝑟𝑜𝑡 = 𝑎 𝐴 + 𝛼 × 𝐴𝐵 + 𝜔 × 𝜔 × 𝐴𝐵  

𝐴𝐵 − rotira oko 𝐴 

𝑑𝐴𝐵

𝑑𝑡
= 𝑣 𝑟𝑜𝑡 = 𝜔 × 𝐴𝐵 

𝛼  𝜔 × 𝐴𝐵 



Hvala na pažnji! 

 

 Kraj 4. časa! 


