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Podsec€anje:

Statika se temelji na nekoliko postavki — aksioma
1. Aksioma o uravnotezenim silama

2. Aksioma o mehani¢kom dejstvu

3. Aksioma o paralelogramu sila

4. Aksioma o dejstvu i protivdejstvu
5. Aksioma o solidifikaciji
6. Aksioma o vezama
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Podsecanje:

Veze i reakcije veza
Veza uzetom

Veza glatke povrsi
Veza nepokretnog cilindri¢nog zgloba
Veza pokretnog cilindri¢nog zgloba
Veza sfernim zglobom

Veza cilindricne vodice

Veza ukljestenja

Laki Stap kao veza

Sistem suceljnih sila

Geometrijski i analiticki
nacin slaganja sila,

projekcija sile na osu i na
ravan, uslovi ravnoteze
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Sistem suceljnih sila

.|
e Za sistem sila se kaze da je suceljni ukoliko sile
imaju zajedniCku napadnu tacku

e Sistem sila koje deluju na telo i napadne linije im se
seku u jednoj tacki tela =
2

F1

S

Rezultanta sistema sila

e Ako je dati sistem sila ekvivalentan samo
jednoj sili, onda se ta sila zove
REZULTANTA SISTEMA SILA

e Sile koje zamenjuje rezultanta sila nazivaju
se komponentama
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Geometrijsko slaganje dve suceljne sile

e Pod pojmom slaganja podrazumeva se
ODREDIVANJE REZULTANTE tih sila

Geometrijski, rezultanta dve suceljne sile se
moze dobiti:

e Formiranjem paralelograma sila

e Formiranjem trougla sila

Napadna tacka rezultante je presecCna tacka
suceljnih sila

Geometrijsko slaganje dve suceljne
sile — PARALELOGRAM SILA

e Kod formiranog paralelograma sila dve suceljne sile,
rezultanta Fr je sila jednaka dijagonali konstruisanog

paralelograma S -
T F.=F +F, Fr
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Geometrijsko slaganje dve suceljne
sile = TROUGAO SILA

e Slaganje sila EZ ifz moZze se izvrsiti konstrukcijom
trougla sila. Na kraj vektora F; nadoveze se pocetak
vektora F,. PoCetak vektora F, definiSe pocetak
rezultante, a kraj vektora F, kraj rezultujuceg vektora-
REZULTANTE.

F.=F +

Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suceljnih sila
G

e Odredivanje rezultante ravnog sistema suceljnih sila,
svodi se na konstruisanje paralelograma sila za po
dve sile, a potom slaganje paralelelogramom sila
dobijenih rezultanti po dve sile

e Zbog ovako komplikovanog postupka jednostavnije je
koriS¢enje zakona vektorske algebre

— —

FR =h+F +|33+ ﬁ4 :(2+ #2)"' (IE3+|E4): IERIZ + IER34

[N
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Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suc€eljnih sila paralelogramom sila

e Sabrati dve sile E; [ F_; metodom paralelograma
—_—

e Sabrati sile F; i F, metodom paralelograma

e Sabrati rezultante metodom paralelograma

N N
Fri2 FRri2

Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suceljnih sila paralelogramom sila

e Postupak je moguce izvesti sabiranjem dve sile, pa na
njihov rezultat paralelogramom dodati tre¢u silu

FRrizs

o o
Friz Friz

T

‘-»
‘Fl

> @D
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Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suc€eljnih sila paralelogramom sila

e Postupak ponavljati do poslednje sile koja deluje

-@

Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suceljnih sila formiranjem poligona sila

e Formiranje poligona sila preno$enjem paralelno prve
sile

e Na prvu nadovezati sledecu silu i tako ih sve
nadovezati

Formiranje poligona sia
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Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suc€eljnih sila formiranjem poligona sila

e Pocetak prve sile u =
poligonu cCini poCetak R
rezultante F2

e ZavrSetak poslednje E
nanete sile €ini kraj R
rezultante (kao kod Fa
trougla sila)

Ty

Geometrijsko slaganje ravnog sistema
suceljnih sila formiranjem poligona sila

e Prilikom konstrukcije poligona pravac i smer glavnog
vektora — rezultante ne zavisi od redosleda nanosenja

e Dobijenu rezultantu paralelno prenesemo u napadnu
tacku A

on




Geometrijsko slaganje prostornog sistema
suceljnih sila formiranjem poligona sila

e Pocetak prve sile u poligonu €ini poCetak rezultante

e ZavrSetak poslednje nanete sile Cini kraj rezultante
(kao kodZ trougla sila)

47

TV

Fo

Geometrijski uslov ravnoteze

suceljnih sila

e Rezultanta sistema suceljnih sila, odredena

vektorskim zbirom, odnosno zavrSnom stranicom
poligona sila konstruisanog od tih sila, jednaka je O.

e Da bi prostorni, odnosno ravni sistem suceljnih sila
koji deluje na slobodno telo bilo u ravnoteZi potrebno
je i dovoljno da vektorski (geometrijski) zbir bude

jednak nuli,

e odnosno da poligon konstruisan od suceljnih sila bude

zatvoren

10/29/2018
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Primer
] A

O vertikalni glatki zid AB oslonjena
je kugla O, obeSena o konac AC.
Ugao koji konac zaklapa sa zidom je
a, teZina kugle je G. Odrediti silu u
koncu i pritisak N kugle na zid.

Primer Al
. s

Zy
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Primer
]

_’
G
v
Primer
]
—>
G N S

sin(90°-a)  sina sin90°
sin90° =1; sin(90° — a) = cosa

sin90° G
sin(90°—a) " cosa

sina sina

N =

sin(90°—a) 7 cosa
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Sistem suceljnih sila

Razlaganje sile na dva
pravca

Projekcija sile na osu

Projekcija sile na ravan
Uslovi ravnoteze

Razlaganje sile na dva pravca

e Obrnuti postupak od slaganja sila je razlaganje sila

e Geometrijsko razlaganje sile na dva pravca u ravni
- Konstruisanjem paralelograma sila
- Konstrukcijom trougla sila P

e Analiticko razlaganje sile na dva pravc

10/29/2018
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Geometrijsko razlaganje sile na dva
pravca konstruisanjem paralelograma

Poznata je sila F i dva pravca na koje je treba
razloZziti, pravci se seku u zajednickoj tacki sa
pravcem napadne linije sile

e Na kraj sile prenesu se paralelno pravci P, i P,

T
I

Geometrijsko razlaganje sile na dva
pravca konstruisanjem paralelograma

e U konstruisanom paralelogramu dijagonala je
poznata sila a strane paralelograma su sile koje se
odreduju

E_F+F,

10/29/2018
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Geometrijsko razlaganje sile na dva pravca
u ravni konstruisanjem trougla sila

e Poznata je sila F i dva pravca na koje je treba
razloZziti, pravci se seku u zajednickoj tacki sa
pravcem napadne linije sile

!

T
I

Geometrijsko razlaganje sile na dva
pravca u ravni konstruisanjem trougla sila

e Definisanje vektora F, i F, koji se nadovezuju jedan

na drugi F=F+ |52
e Kroz pocetak zadatog vektora povlaci se jedan
pravac, a kroz njegov kraj drugi pravac

10/29/2018
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Geometrijsko razlaganje sile na dva
pravca u ravni konstruisanjem trougla sila

e Od pocetka do preseka je jedan trazeni vektor, a od preseka
pravaca do kraja zadatog vektora drugi vektor = =

e Vektor F,vratimo u tacku A i zadatak je obavljen F= Fl + F2

P

Analiti€ko razlaganje sile na dva pravca u
ravni konstruisanjem trougla sila

e Poznata je sila F i dva pravca na koje je treba razloziti, pravci se
seku u zajednickoj tacki sa pravcem napadne linije sile

e Pravci su definisani uglovima koje zaklapaju sa datom silom
P

—

F F=F+F,
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Analiti€ko razlaganje sile na dva pravca u
ravni konstruisanjem trougla sila

e Ako pravac P, paralelno prenesemo u krajnu tacku vektora sila
obelezenu sa C dobija se trougao ABC

e Za formirani trougao vazi sinusna teorema pa se njenom primenom
mogu odrediti veli€ine sile na zadatim pravcima

. yewe-a-p F=R+R
F B a b ¢
i sina_sinﬁ_siny
F|=AB=c
azﬁzcsma’ b:E:CS_m'B
siny siny

Analiticko razlaganje sile na dva pravcau
ravni konstruisanjem trougla sila

e QOdredene su veli€ine sile razlozene na pravce P, i P,
e Napadna tacka je presecna tacka — suceljne sile
e Smer dejstva je od A ka B saglasno delovanju sile F

7
I
N
+
N
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Projekcija sile na osu

Prema vektorskoj algebri
projekcija sile F na pravac je
skalar

Ako sila sa osom gradi ugao o
njena ortogonalna projekcija je
X=F cosa

Ortogonalna projekcija sile na osu
je proizvod njenog intenziteta i

10/29/2018

cosinusa ugla koji gradi sila sa—-=

osom

A,B; =X=FcosQl

Projekcija sile na ravan (ortogonalna)

Prema vektorskoj algebri
projekcija sile F na ravan je
vektor

Ako sila sa ravni gradi ugao 0
intenzitet projekcije je dat
izrazom Fy=F cosé

Ako projekcija u ravni gradi sa|x
0sSom ugao « intenzitet
projekcija dat je izrazom
X=FyyCosa =F cosécosa (

Y=Fyxysina =F cosésina /40‘/'

T

Z=Fsing >:/

x

17
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Projekcija sile na ravan (ortogonalna)

e X=Fy,cosa=F cosécosa

o Y=F,,Sina =F cos&sina -F>

e Z=Fsin® " A

A
%
0 Y
/M = Y
i/’ ny

%

Dekartov pravougli koordinatni sistem

.o e Jedinicni vektori
i, J, k koordinatnih osa

(01,0), k=(0,02)

i =(1,0,0), ]

]
X
—
1]
S = =1
= O —
o O i
1]
=1

—
X
=~
Il
S o —i
o B —y
= o =
1]
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Teorema: Projekcija
algebarskom zbiru p

e Dokaz je pokazan tako

se na slici kod poligona sila

naprave ortogonalne
projekcije svih sila

e Kao sto je prikazano
algebarski zbir duzi a’b

c'd’, d’e’ jednak je duzini
projekcije rezultante ae’

e |sto se moze pokazati i
analiticki

Analiticki nacin

” b,C,, .

Fr na neku osu jednaka je
rojekcija F;

Sto

X

slaganja sila

e Prema dokazanoj teoremi zbir projekcija sila na

osu jednak je projekciji

rezultante na tu osu

e Za usvojeni prostorni troosni Dekartov pravougli
koordinatni sistem zbirovi projekcija
komponenata na svaku osu jednaki su projekciji

rezultante na tu osu

Xp=D X; =X +X 4 X +..+ X,
i=1

Yo =D Y, =Y Y AY 44,
i=1

Zo=02,=Z2,+Z 42, +..+Z,

i
i=1

10/29/2018
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Vektorski uslov ravnoteze suceljnih sila

e Sistem suceljnih sila je u ravnotezi ako je rezultanta
sistema jednaka nuli.

e Ako na telo deluju tri suCeljne sile onda je uslov
ravnoteze da je njihov vektorski zbir jednak nuli

F=YF =0
i=l

F,
Fl
F,
3 - - -
Fr=F+F +F =0

Analiticki uslov ravnoteze sistema
suceljnih sila u ravni

e AnalitiCki zbir projekcija sila na svaku osu mora biti

jednak nuli da bi sistem suceljnih sila bio u ravnoteZi
(sile imaju istu napadnu tacku)

Xg =D X=X +X X +...+ X, =0

i=1

Yo =2 Y, =Y, +Y 4Y; +..4Y, =0

i=1

20
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Analiticki uslov ravnoteze sistema
suceljnih sila u ravni

e Za ravnotezu ravnog sistema suceljnih sila
potrebno je i dovoljno da algebarski zbir
projekcija svih sila na svaku od dve ose
Dekartovog pravouglog koordinatnog sistema
Oxy bude jednak nuili.

Xg =2 Xi=X +X #X;+...4 X, =0

i=1

Yo=Y =Y, +Y #Y;+..4Y, =0

i=1

Analiti¢ki uslov ravnoteze sistema
suceljnih sila u prostoru

e AnalitiCki zbir projekcija sila na svaku osu mora biti
jednak nuli da bi sistem suceljnih sila bio u ravnotezi
(sile imaju istu napadnu tacku)

Xg=D X; =X +X #Xs+..+ X, =0
i=1

Yo=Y =Y, +Y Y, +..4Y, =0

i=1

Zo=D2,=2\+Z4Zy+..+Z,=0

i=1

21
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Analiticki uslov ravnoteze sistema
suceljnih sila u prostoru

e Za ravnotezZu prostornog sistema suceljnih sila
potrebno je i dovoljno da algebarski zbir
projekcija svih sila na svaku od tri ose
Dekartovog pravouglog koordinatnog sistema

Oxyz bude jednak nuli. n
Xp =D X, =X +X #X;+..4+ X, =0
1

= -

Yo=Y =Y, +Y Y, +..4Y, =0
i=1

Z,=22,=2,+Z#Z,+..+Z,=0
i=1

Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€é¢enjem analiti€kih uslova ravnoteze
1. Telo treba nacrtati u polozaju u kome se ispituje ravnoteza;

IzvrSiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvojiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najcesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je $to veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.

22
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Primer ispitnog zadatka

Homogeni prav Stap AB duzine 4L i teZine G je vezan
zglobom A za postolje, a krajem B oslonjen na vertikalni
glatki zid. Na Stapu se nalazi homogeni disk
poluprecnika itezine G, Ciji je centar O vertikalno iznad
zgloba A. Stap sa horizontalom zaklapa ugao od a=45°.
Disk se drugom stranom oslanja na idealno ravan kosi
zid koji sa horizontalom zaklapa ugao od b=45°, kako je
prikazano na slici 1. Odrediti reakcije u zglobu A i
normalne sile pritiskastapa u tacki B na zid i diska na

zid u tacki D.

Primer ispitnog zadatka

Homogeni prav Stap AB duzine 4L i teZine G je vezan
zglobom A za postolje, a krajem B vezan je
horizontalnjm uzetom. Na Stapu se nalazi homogeni
disk poluprecnika itezine G, Ciji je centar O vertikalno
iznad zgloba A. Stap sa horizontalom zaklapa ugao od
a=45°,

Disk se drugom stranom oslanja na idealno ravan kosi
zid koji sa horizontalom zaklapa ugao od =45° .
Odrediti reakcije u zglobu A1 silu u uzetu i silu
normalnog pritiska na kosi zid.

23
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Primer ispitnog zadatka

B

Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€é¢enjem analiti€kih uslova ravnoteze
1. Telo treba nacrtati u poloZaju u kome se ispituje ravnoteza;

IzvrSiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvojiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najcesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je $to veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.
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1. Telo treba nacrtati u polozaju u kome se ispituje
ravnoteza

Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€é¢enjem analiti€kih uslova ravnoteze
1. Telo treba nacrtati u poloZaju u kome se ispituje ravnoteza;

Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvojiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najcesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je $to veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.
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2.1zvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih
U sistemu deluju aktivne sile tezine

2. lzvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih
Tela su vezana pa se oslobada veza

B C/A—
-
o)
— -
a=45/ @ Sp p=45
E Y
A _
AB=4R

26
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Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€éenjem analitickih uslova ravnoteze

1. Telo treba nacrtati u poloZaju u kome se ispituje ravnoteza;
Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvoijiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najéesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je $to veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.

MehanikM

Aksioma 6 — aksioma o vezama
]

Svako neslobodno ili vezano telo moze se
smatrati slobodnim, ako se veze uklone i
dejstvo tih mehanickih veza zameni
reakcijama veza

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa
pretpostavljenim smerovima. Ako se za neku reakciju
dobiju negativne brojne vrednosti smer reakcije je
suprotan od pretpostavljenog;

27
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Veze i reakcija veza
.|

e Telo Cije je pomeranje u
prostoru ometano drugim telom
zove se vezano (neslobodno)
telo.

e Svako telo koje ograniCava
(spre€ava) pomeranje u
prostoru datog tela zove se
VEZA.

MehanihM

Veze i reakcije veza
cilindriéni zglob u ravni

e Cilindricni zglob je veza dva tela sa osovinom u
ravni

e Reakcija veze je ravanska sila

z

F=F,j+Fk

z

Ar,

?F;%E>T

10/29/2018
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1. Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih

Veza cilindriénog zgloba

B

C/A—
-
(0
a=45/ @ _’D pets
E A4
A < >
Y, A

Dve nepoznate sile X, i Y,

MehanihM
Veze | reakcije veza .
NERASTEGLJIVO UZE

UZe se smatra lakim (zanemarljive
teZine), idealno savitljivo i nerastegljivo

UZe moZe da sluzi kao veza jedino kad
je napregnuto na istezanje ot dhlie

A

Reakcija veze je U PRAVCU UZETA |
USMERENA JE KA TACKI VESANJA

Vezu zamenjujemo reakcijom i '::>

dobijamo slobodno telo na koje deluje
reakcija veze ‘

Ay

29



Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih
Veza nerastegljivog uzeta

Nepoznata sila u uzetu S

Mehani“

Veze i reakcije veza
GLATKA POVRS | GLATKI OSLONAC

Ryl B R, B
e Glatka povr§ u statict je povrSina bez trenja kojg se ne protivi silom
ukoliko telo kliza po njoj 3
e Reakcija veze je _USMERENA PO ZAJEDNICKOJ NORMALI NA
DODIRNU POVRS
e \ezu zamenjujemo reakcijom i dobijamo slobodno telo na koje
deluje reakcija veze

10/29/2018
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1. Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih

Veza glatke povrsi

Nepoznata sila Ny

1. lzvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih
Veza glatke povrsSi

/ 2 Nepoznata sila Ny
0

a=45° 6 y -
E A4 \ ND
XA

AN 4

Ya

10/29/2018
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Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€éenjem analitickih uslova ravnoteze

1. Telo treba nacrtati u poloZaju u kome se ispituje ravnoteza;
Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvoijiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najéesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je $to veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.

1. Uslovi ravhoteze i nepoznate sile

Resava se problem u ravni 3 uslova

ravnoteze
B §
g Nepoznatih 5 sila i
to: X,,YaS,Np
Q~
a=45/ G a’D ot
E Y N
A \ N
3 X
Y, A
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1. Uslovi ravnoteze i nepoznate sile

Problem je stati€ki neodreden pa se pristupa
razdvajanju sistema

Ovim se uvode dve
nepoznate NE i iste
po intenzitetu a
suprotnih smerova
ali i moguénosti
postavljanja uslova
ravnoteze za sistem,
za disk i za Stap
ukupno 8 jednacina

Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€é¢enjem analiti€kih uslova ravnoteze
1. Telo treba nacrtati u poloZaju u kome se ispituje ravnoteza;

Izvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvojiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najcesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je Sto veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i
nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.
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Bira se referentni koordinatni sistem

Napomene o naéinu reSavanja zadataka
kori€é¢enjem analiti€kih uslova ravnoteze

Telo treba nacrtati u polozaju u kome se ispituje ravnoteza;
. lzvrsiti analizu sila koje deluju na telo i ucrtati ih;

3. Telo osloboditi veza i ucrtati reakcije veza sa pretpostavljenim
smerovima. Ako se za neku reakciju dobiju negativne brojne
vrednosti smer reakcije je suprotan od pretpostavljenog;

. Proveriti broj nepoznatih i broj uslova ravnoteze;

5. Usvojiti polozaj referentnog koordinatnog sistema: najcesce
koordinatni poCetak poklopiti sa prese¢nom tackom napadnih
linija sila, a pravce osa tako da je Sto veci broj sila paralelan ili
se poklapa sa njima

6. Posto su izvrSene sve navedene analize postaviti uslove
ravnoteze — napisati jednacine u koje ulaze i poznate i

nepoznate sile. ReSavanjem jednacina odrediti nepoznate sile.
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Za sistem se mogu napisati tri uslova

ravnoteze
Y X, = —Npcos(90°—B) +S—X, = 0
+ .
B § y Y, =Npsin(90° =) —G—-G+Y, =0
— 2My=—=Np-R—G-2Rcosa + S - 4Rsina = 0
a=45/ @G
E

Za komponente sistema se mogu napisati
y pet uslova ravnoteze

_ S, y ey
E @p .
v \ N
o D
N | 7 Ne
a=45/ G 5%
/ E N
A
XA
Ya Y X, = Ngcos(90° — @) — Npcos(90° — §) = 0

Y'Y, = Npsin(90° — a) 4+ Npsin(90°— ) —G = 0

Y X, = —Npcos(90°— a) +S — X, = 0
Y, = —Ngsin(90°— ) =G + ¥, = 0
2M,=—Ng-R—G-2Rcosa + S - 4Rsina = 0
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Prvo se reSavaju veze diska

A
y
Q
ﬁ *
D
Ne/E o Y X; = Npsina — Npsinf = 0
v 2 Y, = Ngcosa + Npcosfi —G =0
vz vz
ZXi:NE7_ND?:O_>NE:ND
TV =NZ 4N, -6 =0
- 6 _6 . 2_i2
VENg =G> Ny = =—2"2="G
Np =N, =26

~_Zamenom d dobijenih vrednosti veza diska u

B 8§ ; jednacine ravnoteze Stapa
1
—p y
Ne ]
o=45 G
E Ng =Np = g(}
A\l . X
y Y X, YX = -Ngcos(90°—a) + S — X, =0
A

VY, = —Npsin(90°— ) =G+ Y, =0

XMy, =—Ng-R—G-2Rcosa + S 4Rsina = 0
3
'\/E \/i S:ZG

“N;-R—G-2R=S45-4R==0
2 2 )
XA:_G
LS —X=05X,=5-N 2 !

V2 3
_NE?_G‘FYA:O_) YA=§G

— NE
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Drugi nacin je zameniti dobijene vrednosti
ravnoteze diska u uslove ravnoteze sistema

Y X, = —Npcos(90° =) +S— X, = 0
YV, = Npsin(90° =) —G—G+Y, =0

v X My=—-Np R—G-2Rcosa + S -4Rsina =0
B § y
—N. =2
_> NE_ND_ZG \/z ‘\/E
~Np R—G-2R—+5-4R—=0
Ny 4s—x,=0-5x,=5-N, 2
B=45° 2\/_ 2
a=45/ G Ny iy, =0 v,=26
E DZ A A 2
x¢ 5
X,==G S:ZG
Rezime

Sistem suceljnih sila

Rezultanta sistema suceljnih sila
Geometrijsko odredivanje rezultante dve suceljne sile:

- Metodom paralelograma

- Metodom trougla

Geometrijsko odredivanje rezultante sistema suceljnih sila u
ravni metodom poligona sila

Geometrijsko odredivanje rezultante prostornog sistema
suceljnih sila metodom poligona sila

Geometrijski uslov ravnoteze suceljnih sila - zatvoren poligon
sila
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Rezime:
C ]

e Razlaganije sile na dva pravca
- Geometrijski
- Analiticki
Projekcija sile na osu
Projekcija sile na ravan

Projekcija rezultante na osu jednaka je algebarskom zbiru projekcija
komponenata

e Uslov ravnoteze - Vektorski zbir su€eljnih sila jednak 0

e Uslov ravnoteze - AI?ebarski zbir projekcija suceljnih sila na sve tri ose
Dekartovog pravouglog koordinatnog sistema jednak 0

Pri reSavanju zadataka
e Osloboditi telo veza uvodenjem reakcija veza

e Postaviti onoliko jednacina koliko uslova ravnoteze moze da se definise
za sistem uzimajuéi u obzir kako poznate tako i nepoznate sile
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