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ДРУГИ КОЛОКВИЈУМ ИЗ ДИНАМИКЕ 

1. Хомогени штап масе 2 kg и дужине 6 m у приказаном положају има угаону 

брзину од 4 s−1 у позитивном математичком мјеру. На њега дјелује 

момент 𝑀 чији се интензитет мијења према закону 𝑀 = 2𝑠A + 1 [Nm], гдје 

је 𝑠A [m] пређени пут тачке А у односу на приказани положај. Одредити 

брзину тачке А након што штап опише 1 rad. Како би се одредио положај 

у коме штап има највећу угаону брзину, прије него што промијени смјер 

кретања? 

 

 

2. На котур, који може да обрће око непокретне хоризонталне осе A 

учвршћене лаким крутим штаповима, намотано је неистегљиво уже за 

чији је слободни крај везан тег масе 𝑚2 = 5 kg. За котур је коаксијално 

круто везан добош, занемарљиве масе и полупречника 𝑟 = 0,2 m. Преко 

њега је намотано уже чији се слободни крај вуче вертикалном силом 𝐹 

чији се интензитет мијења према закону 𝐹 = 100(1 + 0,3𝑡). Ако је кретање 

почело из мира, оредити угаону брзину котура и силе у штаповима у 

тренутку 𝑡2 = 2 s. Котур сматрати хомогеним кружним диском 

полупречника 𝑅 = 0,4 m и масе 𝑚1 = 20 kg. 
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ДРУГИ КОЛОКВИЈУМ ИЗ ДИНАМИКЕ СА ТЕОРИЈОМ ОСЦИЛАЦИЈА 

1. Хомогени штап масе 2 kg и дужине 6 m у приказаном положају има угаону 

брзину од 4 s−1 у позитивном математичком мјеру. На њега дјелује 

момент 𝑀 чији се интензитет мијења према закону 𝑀 = 2𝑠A + 1 [Nm], гдје 

је 𝑠A [m] пређени пут тачке А у односу на приказани положај. Одредити 

брзину тачке А након што штап опише 1 rad. Како би се одредио положај 

у коме штап има највећу угаону брзину, прије него што промијени смјер 

кретања? 

 

 

2. Хомогени штап масе 𝑚 = 30 kg и дужине 𝑙 = 2 m, који може да се обрће у 

равни око непокретне тачке 𝑂, одржавају у стабилном равнотежном 

положају, приказаном на слици, опруге 

крутости 𝑐1 = 6 N cm⁄  и 𝑐2 = 4 N cm⁄ . За штап је 

везана пригушница коефицијента пригушења 

640 Ns m⁄ . Управно на осу штапа дјелује сила 𝐹0 

интензитета од 100 N, чија се нападна линија 

помјера према закону 𝑥 = 0,2 sin 5𝑡. Формирати 

диференцијалну једначину кретања штапа 

користећи се Лагранжовим једначинама друге 

врсте. Ако се штап отклони из равнотежног 

положаја за угао 0,1 rad и пушти, одредити 

његов положај након двије секунде од почетка 

кретања. 

 

 



ПРВИ ЗАДАТАК 

Хомогени штап масе 2 kg и дужине 6 m у приказаном положају има угаону брзину од 4 s−1 у 

позитивном математичком мјеру. На њега дјелује момент 𝑀 чији се интензитет мијења према 

закону 𝑀 = 2𝑠A + 1 [Nm], гдје је 𝑠A [m] пређени пут тачке А у односу на приказани положај. 

Одредити брзину тачке А након што штап опише 1 rad. Како би се одредио положај у коме штап 

има највећу угаону брзину, прије него што промијени смјер кретања? 
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ДРУГИ ЗАДАТАК (МАШИНСТВО) 

На котур, који може да обрће око непокретне хоризонталне осе A учвршћене лаким крутим 

штаповима, намотано је неистегљиво уже за чији је слободни крај везан тег масе 𝑚2 = 5 kg. За 

котур је коаксијално круто везан добош, занемарљиве масе и полупречника 𝑟 = 0,2 m. Преко 

њега је намотано уже чији се слободни крај вуче вертикалном силом 𝐹 чији се интензитет 

мијења према закону 𝐹 = 100(1 + 0,3𝑡). Ако је кретање почело из мира, оредити угаону брзину 

котура и силе у штаповима у тренутку 𝑡2 = 2 s. Котур сматрати хомогеним кружним диском 

полупречника 𝑅 = 0,4 m и масе 𝑚1 = 20 kg. 
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−20 ∙ 9,81 − 100(1 + 0,3𝑡) − 49,37 − 5𝑡 − 𝑆2 = 0 

𝑆2 = −35𝑡 − 345,57 ⇒ 𝑺𝟐
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ДРУГИ ЗАДАТАК (МЕХАТРОНИКА) 

Хомогени штап масе 𝑚 = 30 kg и дужине 𝑙 = 2 m, који може да се 

обрће у равни око непокретне тачке 𝑂, одржавају у стабилном 

равнотежном положају, приказаном на слици, опруге крутости 

𝑐1 = 6 N cm⁄  и 𝑐2 = 4 N cm⁄ . За штап је везана пригушница 

коефицијента пригушења 640 Ns m⁄ . Управно на осу штапа дјелује 

сила 𝐹0 интензитета од 100 N, чија се нападна линија помјера 

према закону 𝑥 = 0,2 sin 5𝑡. Формирати диференцијалну 

једначину кретања штапа користећи се Лагранжовим 

једначинама друге врсте. Ако се штап отклони из равнотежног 

положаја за угао 0,1 rad и пушти, одредити његов положај након 

двије секунде од почетка кретања. 
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Диференцијална једначина осциловања 
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𝜑 = 𝜑ℎ + 𝜑𝑝  

𝑛 = 6 < 𝜔 = 10 ⇒ 𝜑ℎ = 𝑅𝑒−𝑛𝑡 sin(𝑝𝑡 + 𝛼)  

𝑝2 = 𝜔2 − 𝑛2 ⇒ 𝑝 = √𝜔2 − 𝑛2 = √100 − 36 = 8 

𝝋𝒉 = 𝑹𝒆−𝟔𝒕 𝐬𝐢𝐧(𝟖𝒕 + 𝜶) 

 

𝜑𝑝 = 𝑃 sin(Ω𝑡 − 𝛾)  

𝑃 =
ℎ

√(𝜔2 − Ω2)2 + 4𝑛2Ω2
=

2

√(100 − 25)2 + 4 ∙ 36 ∙ 25
= 0,021 

tg 𝛾 =
2𝑛Ω

𝜔2 − Ω2
=

2 ∙ 6 ∙ 5

100 − 25
= 0,8 ⇒ 𝛾 = 0,675 rad 

𝝋𝒑 = 𝟎, 𝟎𝟐𝟏 𝐬𝐢𝐧(𝟓𝒕 − 𝟎, 𝟔𝟕𝟓) 

 

Општа једначина осциловања 

𝝋 = 𝑹𝒆−𝟔𝒕 𝐬𝐢𝐧(𝟖𝒕 + 𝜶) + 𝟎, 𝟎𝟐𝟏 𝐬𝐢𝐧(𝟓𝒕 − 𝟎, 𝟔𝟕𝟓) 

 

 

 

 



Почетни услови 

𝜑0 = 0,1, �̇�0 = 0 

 

𝜑 = 𝑅𝑒−6𝑡 sin(8𝑡 + 𝛼) + 0,021 sin(5𝑡 − 0,675)

�̇� = −6𝑅𝑒−6𝑡 sin(8𝑡 + 𝛼) + 8𝑅𝑒−6𝑡 cos(8𝑡 + 𝛼) + 0,105 cos(5𝑡 − 0,675)
 

 

Уврштавање почетних услова 

0,1 = 𝑅 sin 𝛼 − 0,013
0 = −6𝑅 sin 𝛼 + 8𝑅 cos 𝛼 + 0,082

 

0,678 = 6𝑅 sin 𝛼
0 = −6𝑅 sin 𝛼 + 8𝑅 cos 𝛼 + 0,082

 

0,678 = 8𝑅 cos 𝛼 + 0,082 ⇒ 𝑅 cos 𝛼 = 0,0745
𝑅 sin 𝛼 = 0,113

} ⇒
𝑅2 cos2 𝛼 = 0,0056

𝑅2 sin2 𝛼 = 0,0128
} ⇒ 𝑅 = 0,136  

𝛼 = arcsin
0,113

𝑅
= arcsin

0,113

0,136
= 0,98  

 

Коначна једначина осциловања 

𝝋 = 𝟎, 𝟏𝟑𝟔𝒆−𝟔𝒕 𝐬𝐢𝐧(𝟖𝒕 + 𝟎, 𝟗𝟖) + 𝟎, 𝟎𝟐𝟏 𝐬𝐢𝐧(𝟓𝒕 − 𝟎, 𝟔𝟕𝟓) 

 

Положај након двије секунде од почетка кретања 

𝝋𝟐 = 0,136𝑒
−12 sin(16 + 0,98) + 0,021 sin(10 − 0,675) = 𝟎, 𝟎𝟎𝟐 𝐫𝐚𝐝 


