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Primer 5.5   

Homogena pravougaona ploča OABD, strana OB=2b, OA=b i težine G, oslonjena je u 

temenu O sfernim zglobom a u temenu B cilindričnim zglobom. Ploča je u nagnutom 

položaju prema ravni xOy održava lako uže AE. Nagibni ugao ploče je a=45o. Oslonac E se 

nalazi iznad B na udaljenosti 𝑐 =
3𝑏 2

2
. U ravni ploče deluje spreg  𝑀 = 𝐺𝑏

 2

3
.  

Naći reakcije oslonaca O i B kao i silu u užetu. 

 

Telo osloboditi veza a njihov uticaj zameniti reakcijama veza 

 

𝐹𝑂
     =  𝑋0 , 𝑌𝑂 , 𝑍𝑂    

 𝐹𝐵
     =  𝑋𝐵 , 0, 𝑍𝐵  

𝐺 =  0,0𝐺   
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𝑀   =  𝑀 cos 45° , 0, 𝑀 cos 45° =  𝑀
 2

2
, 0, 𝑀

 2

2
 =  

𝑏

3
𝐺, 0,

𝑏

3
𝐺   

 𝑆 =  𝑆𝑋 , 𝑆𝑌 , 𝑆𝑍 = 𝑆 ∙ 𝑠𝑜        a krajnje tačke štapa  𝐶  0,2𝑏,
3𝑏 2

2
     𝐴  𝑏

 2

2
, 0, −𝑏

 2

2
0  

𝑠𝑜    = 𝐶𝐴0
        =

𝐶𝐴      

 𝐶𝐴       
 

 𝐶𝐴      =  𝑥𝐶 − 𝑥𝐴 ∙ 𝑖 +  𝑦𝐶 − 𝑦𝐴 ∙ 𝑗 +  𝑧𝐶 − 𝑧𝐴 ∙ 𝑘    

 

𝐶𝐴      =  −𝑏
 2

2
 ∙ 𝑖 + 2𝑏 ∙ 𝑗 +  

3𝑏 2

2
+ 𝑏

 2

2
 ∙ 𝑘  = −𝑏

 2

2
∙ 𝑖 + 2𝑏 ∙ 𝑗 + 2𝑏 2 ∙ 𝑘     

 𝐶𝐴       =   𝑏
 2

2
 

2

+  2𝑏 2 +  2𝑏 2 
2

=
5 2

2
𝑏  

𝑠𝑜    = 𝐶𝐴0
        =

𝐶𝐴      

 𝐶𝐴       
==

−𝑏
 2

2

5 2

2
𝑏

∙ 𝑖 +
2𝑏

5 2

2
𝑏
∙ 𝑗 +

2𝑏 2

5 2

2
𝑏

∙ 𝑘  = −
1

5
∙ 𝑖 +

2 2

5
∙ 𝑗 +

4

5
∙ 𝑘    

 𝑆 = 𝑆 ∙ 𝑠𝑜    = −
𝑆

5
∙ 𝑖 +

2𝑆 2

5
∙ 𝑗 +

4𝑆

5
∙ 𝑘   

𝑀𝑂
𝑆        

= 𝑟𝐴    × 𝑆 =  
 

𝑖 𝑗 𝑘  

𝑏 2

2
0 −

𝑏 2

2

−
𝑆

5

2𝑆 2

5

4𝑆

5

 
 =  

𝑀𝑂
𝑆        

=
2𝑆 2

5
∙

𝑏 2

2
∙ 𝑖 −  

𝑏 2

2
∙

4𝑆

5
−

𝑆

5
∙
𝑏 2

2
 ∙ 𝑗 +

𝑏 2

2
∙

2𝑆 2

5
∙ 𝑘    

𝑀𝑂
𝑆        

=
2𝑆𝑏

5
∙ 𝑖 −

3𝑆𝑏 2

10
∙ 𝑗 +

2𝑆𝑏

5
∙ 𝑘     

 𝑀   =  𝑀 cos 45° , 0, 𝑀 cos 45° =  𝑀
 2

2
, 0, 𝑀

 2

2
 =  

𝑏

3
𝐺, 0,

𝑏

3
𝐺   

1.  𝑋𝑖 = 𝑋𝑂 + 𝑋𝐵 − 𝑆𝑋 = 0 

2.  𝑌𝑖 = 𝑌𝑂 + 𝑆𝑌 = 0  

3.  𝑍𝑖 = 𝑍𝑂 + 𝑍𝐵 − 𝐺 +
4

5
𝑆 = 0  



M e h a n i k a  1  v e ž b e  5 / 3                                         | 14 

 
 

4.  𝑀𝑥 = −𝐺 ∙ 𝑏 +
𝑏

3
𝐺 +

2𝑏

5
𝑆 + 𝑍𝐵 ∙ 2𝑎 = 0 

5.  𝑀𝑦 = −
3𝑏 2

10
𝑆 + 𝐺

𝑏

2

 2

2
= 0 

6.  𝑀𝑧 =
2𝑏

5
𝑆 + 𝐺

𝑏

3
+ 𝑋𝐵 ∙ 2𝑏 = 0 

Rešavanje sistema jednačina 

5) →= 𝑆 = 𝐺
𝑏

2

 2

2

10

3𝑏 2
=

5

6
𝐺  

6)→ 𝑋𝐵 =
1

2𝑏
∙  

2𝑏

5
𝑆 + 𝐺

𝑏

3
 =

1

2𝑏
∙  

2𝑏

5

5

6
𝐺 + 𝐺

𝑏

3
 =

1

3
𝐺 

4) → 𝑍𝐵 =
1

2𝑏
 −𝐺𝑏 +

𝑏

3
𝐺 +

2𝑏

5

5

6
𝐺  =

1

6
𝐺 

3)→ 𝑍𝑂 = 𝐺−𝑍𝐵 −
4

5
𝑆 = 𝐺 −

1

6
𝐺 −

4

5

5

6
𝐺 =

1

6
𝐺  

2) → 𝑌𝑂 = −𝑆𝑌 = −
2 2

5

5

6
𝐺 == −

 2

3
𝐺 

1) → 𝑋𝑂 = 𝑆𝑋 − 𝑋𝐵 =
1

5

5

6
𝐺 −

1

3
𝐺 = −

1

6
𝐺 

Primer 5.6  

Homogena ploča oblika ravnokrakog pravouglog trougla vezana je za podlogu u tačkama A, 

sfernim ležištem i u  B šarnirnim ležištem. Osa šarnirnog zgloba B je u pravcu hipotenuze 

trougle ploče. Ploču u horizontalnoj ravni održava kosi laki štap ED, dužine L=2a. Zglob E je 

na Oz osi. Ploča ima težinu G i katete AD=DB=a. U ravni ploče deluje spreg 𝑀 = 𝐺𝑎 2 . 

Naći otpore oslonaca i silu u štapu. 

 

Rešavanje počinje oslobađanjem veza, ali treba uočiti da je osa oslonca B u pravcu 

hipotenuze trougaone ploče, pa je normalan na nju. Komponenta u horizontalnoj ravni može 

se razložiti na dve , a pošto horizontalna reakcija FB sa osama zaklapa isti ugao to su i 

projekcije iste. 
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𝑋𝐵 = 𝐹𝐻
 2

2
 ,  odnosno 𝑌𝐵 = 𝐹𝐻

 2

2
 ,       𝐹𝐵

     =  𝐹𝐻
 2

2
, 𝐹𝐻

 2

2
, 𝑍𝐵  

 

𝐺 =  0,0, −𝐺   

𝐹𝐴
     =  𝑋𝐴 , 𝑌𝐴 , 𝑍𝐴    

𝑀   =  0,0, 𝑀   

𝑀   =  0,0,  2𝐺𝑎   

𝐵 0, 𝑎, 0   

𝐴 𝑎, 0,0    

𝑇  
2

3
𝑎,

2

3
𝑎, 0   

 𝐴𝐷    =  𝑎2 + 𝑎2 = 𝑎 2   

𝐴𝐸    =  4𝑎2 − 2𝑎2 = 𝑎 2   

𝐸 0,0, −𝑎 2   

𝐷 𝑎, 𝑎, 0        

𝑆 =  𝑆𝑋 , 𝑆𝑌 , 𝑆𝑍 = 𝑆 ∙ 𝑠𝑜      

𝑠𝑜    = 𝐷𝐸0
        =

𝐷𝐸       

 𝐷𝐸        
=

𝐷𝐸       

2𝑎
=

1

2
𝑖 +

1

2
𝑗 +

 2

2
𝑘     

𝑆 =
𝑆

2
𝑖 +

𝑆

2
𝑗 +

𝑆 2

2
𝑘     

 

𝑀𝑂
𝑆        

= 𝑟𝐷    × 𝑆 =  

𝑖 𝑗 𝑘  

𝑎 𝑎 𝑜
𝑆

2

𝑆

2

𝑆 2

2

 =
 2

2
𝑆𝑎 ∙ 𝑖 −

 2

2
𝑆𝑎 ∙ 𝑗   

𝑀𝑂
𝐹𝐵               

= 𝑟𝐵    × 𝐹𝐵
     =  

𝑖 𝑗 𝑘  

0 𝑎 0

𝐹𝐻
 2

2
𝐹𝐻

 2

2
𝑍𝐵

 = 𝑍𝐵𝑎 ∙ 𝑖 − 𝐹𝐻
 2

2
𝑎 ∙ 𝑘    

𝑀𝑂
𝐹𝐴               

= 𝑟𝐴    × 𝐹𝐴
     =  

𝑖 𝑗 𝑘  

𝑎 0 0
𝑋𝐵 𝑌𝐵 𝑍𝐵

 = −𝑍𝐴𝑎 ∙ 𝑗 − 𝑌𝐴𝑎 ∙ 𝑘    
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𝑀𝑂
𝐺        

= 𝑟𝑇    × 𝐹𝐵
     =  

𝑖 𝑗 𝑘  
2𝑎

3

2𝑎

3
0

0 0 −𝐺

 = −
2

3
𝐺𝑎 ∙ 𝑖 +

2

3
𝐺𝑎 ∙ 𝑗   

  

1.  𝑋𝑖 = 𝑋𝐴 + 𝐹𝐻
 2

2
+

1

2
𝑆 = 0 

2.  𝑌𝑖 = 𝑌𝐴 + 𝐹𝐻
 2

2
+

1

2
𝑆 = 0  

3.  𝑍𝑖 = 𝑍𝐴 + 𝑍𝐵 − 𝐺 +
 2

2
𝑆 = 0  

4.  𝑀𝑥 =
 2

2
𝑆 ∙ 𝑎 + 𝑍𝐵 ∙ 𝑎 −

2

3
𝐺 ∙ 𝑎 = 0 

5.  𝑀𝑦 = −
 2

2
𝑆 ∙ 𝑎 − 𝑍𝐴 ∙ 𝑎 +

2

3
𝐺 ∙ 𝑎 = 0 

6.  𝑀𝑧 = −
 2

2
𝐹𝐻 ∙ 𝑎 + 𝑌𝐴 ∙ 𝑎 +  2𝐺𝑎 = 0 

 

3)→ 
 2

2
𝑆 = 𝐺−𝑍𝐴 − 𝑍𝐵   

4) → 𝐺𝑎 − 𝑍𝐴𝑎 − 𝑍𝐵𝑎 + 𝑍𝐵 ∙ 𝑎 −
2

3
𝐺 ∙ 𝑎 = 0 → 𝑍𝐴 =

𝐺

3
  

5) → −𝐺𝑎 + 𝑍𝐴𝑎 + 𝑍𝐵𝑎 − 𝑍𝐴 ∙ 𝑎 +
2

3
𝐺 ∙ 𝑎 = 0 → 𝑍𝐵 =

𝐺

3
  

3)→ 
 2

2
𝑆 = 𝐺−𝑍𝐴 − 𝑍𝐵 = 𝐺 −

𝐺

6
−

𝐺

6
→ 𝑆 =

 2

3
𝐺 

6)→ 𝑌𝐴 =
 2

2
𝐹𝐻 −  2𝐺  

2)→ 
 2

2
𝐹𝐻 −  2𝐺 + 𝐹𝐻

 2

2
+

1

2

 2

3
𝐺 = 0 → 𝐹𝐻 =

5

6
𝐺 

1) → 𝑋𝐴 = −𝐹𝐻
 2

2
−

1

2
𝑆 = −

5 2

12
𝐺 −

1

2

 2

3
𝐺 = −

7 2

12
𝐺 

 

𝑋𝐵 = 𝐹𝐻
 2

2
=

 2

2
∙

5

6
𝐺 =

5 2

12
𝐺  

 

𝑌𝐵 = 𝐹𝐻
 2

2
=

 2

2
∙

5

6
𝐺 =

5 2

12
𝐺  

 

 

𝐹𝐵 =  
25∙2𝐺2

144
+

25∙2𝐺2

144
+

𝐺2

9
=

 29

6
 𝐺  

 

 

 

 

 

  


