Mehanika 1 veibe prilog 2

Oznacavanje mehanickih veli¢ina

F - sila vektorska veli¢ina koju definiSe intenzitet, pravac, smer i napadna tacka
F -intenzitet sile

Projekcije sile u pravcima osa Dekartovog koordinatnog sistema

Fx =X,

Fy =Y, Projekcije vektora sile na ose su skalarne veli¢ine

Fz=12.

Projekcije na ravni u Dekartovom koordinatnom sistemu

Fxy,

Fyz, Projekcije vektora sile na koordinatne ravni su Vektorske veligine

Fzx

Jedini¢ni vektori Dekartovog pravouglog koordinatnog sistema u pravcu x ose 1,
osey J,upravcuzose k. Intenzitet jedinicnih vektora je jednak 1.
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Sila kao vektor u pravouglom koordinatnom sistemu

Projekcije rezultante

Frx = X,
Frv =Y,
FI’Z = Zr.

Moment sile F za tatku O M’§ je vektor definisan intenzitetom, pravcem smerom i

napadnom tackom.

Moment sile F za tacku O M’§ kao vektor u pravouglom koordinatnom sistemu

M5 = ME, i+ Mb,j+ Mbk

M}, projekcija momenta sile za taéku O M) na osu x
M}, projekcija momenta sile za tacku O M5 naosuy

M}, projekcija momenta sile za tacku O M5 na osu z
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VEKTORSKA ALGEBRA

Tacke A (ax, ay, az) i B (bx, by, bz) koordinatni pocetak O(0, 0, 0)
Vektor AB =(bx-ax, by-ay, bz-az) koordinata druge tacke manje koordinate prve
Vektor 04 =(ax -0, ay-0, az-0)= d

a,i+a,j+ a,k
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Brojni primer:

A(1,0,5); B(3,1,2); C(-1,2,4); D(1,3,0)

AB = OB — 04 =B-A=(3-1, 1-0, 2-5)=(2,1,-3)

CD = 0D — 0C =D-C=(1+1, 3-2, 0-4)=(2,1,-4)

AB # CD

Zbir vektora @ +b = § = (a, + by)T + (a, + b)) + (a,+b,)k = 5,1 +5,] + 5,k
Kolinearni vektori b = nd — b, = nay; b, =na,; b, =na,

Vektor je apsolutna vrednost vektora pomnozena sa jediniénim vektorom
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Zbir vektora

d+b=3=1+3)7+0+1j+(G+2)k=4+1]+7k
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Vektor i jedini¢ni vektor

|d|= JaZ+ad+aZ=V12+02+52=+1+0+25=126
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Uglovi pravca vektora sa koordinatnim osama
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cosa—a,cosﬁ =~ cosy =—

cos?a + cos®B + cos?y = (aerzeraz) 1
d=ad, =a,i+a,j+ak —a(lcosa+]cos[)’+kcosy)

do = icos a + jcos B + kcosy

Uglovi sa koordinatnim osama sa primerom

cosa = ai _ 11+40-0450 _ 1
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Za vektor b = 37 + 1j + 2k uglovi su

|b|=vVo+1+4=114
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Kolinearni vektori

d = 3b = 3(37 + 1j + 2k) = 97 + 3] + 6k
Skalarni proizvod

(@-b)=a-b-cos(d,b) = a,b, +a,b, +a,b,
(@-ad) = a?

CD=GN=FkK=10N=Fk=>EK7)=0
(@-)=(-k)=(k-7)=0 ose grade uglove od 90° otuda cos90°=0
Skalarni proizvod i komutacija

(@-5)=(5-a)

Zbir skalarnog proizvoda dva vektora i treceg vektora
(@G-b+&)=(d-b)+@-o

Vektorski proizvod

7R
axb=[ab]|=C=|a, a, a|=ci-cj+ck
b, b, b,
c ay a, c. = Ay a c. = ay a
«=|b, " 9=Ib, bl ==Ip, bl
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Brojni primer:

d =17 + 0f + 5k b=3+1+2k &=20+47+3k
Cx G C 2 4 3
|¢-daxb|=[% 4 %|=|1 0 5|=
by b, b, 3 1 2

=2(0-2-5-1)—-4(1-2-3-5)+3(1:-1-3:0)=-10+52—-6=36
Vektori nisu u ravni a zapremina prizme koju obrazuju je V=36

Zapremina prizme V = |d-b X ¢|



