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F3 —rezultanta svih sila koje r:g :Z*.(3)
deluju na ¢lan 3

M3 — rezultanta svih momenata |\/| Z M. (83 ,3)
koji deluju na ¢lan 3 |

F3, M3 —su promenljive u
vremenu

| zadatak dinamike
Poznata su opterecCenja koja deluju

JEDNACINE KRETANJA STAPA 3 na telo, nadi kretanje tela.
(" ~ ) Znase: Fs, M3
a., =F, Treba nadi: sz Ys31 @s3 (Xss’YSs’(Pss)

530, = M, Il zadatak dinamike

\. J Poznato je kretanje tela, naci
X' m¥. =X. =S'X.(3 opterecenja koja deluju na 5e|o,

3753 3 Z ! ( ) Zna se: XsyiYsiiPs (XS3’y83’(P83

y:mys, =Y, = ZYi (3) Treba nadi; Fs, M3



Il zadatak dinamike
Poznato je kretanje tela, naci
opterecenja koja deluju na telo,
Zna se: Xs3: Ys3: Os3 (XSB’ y33,(p33)
Treba naci: sile i momente koji
deluju na telo

Sile i momenti koji delju na telo =
sile i momenti + kinetostat.pritisci

Iz jednacina kretanja ¢e se
racunati kinetostati€ki pritisci !
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Fa, Ma —reakcije veze u

i taki A
. Fs, Me —reakcije veze u
5 taékiB

Fa, Ma, Fs, Ms — suU
promenljive u vremenu

-hlﬁ- Nazivaju se v
A KINETOSTATICKI PRITISCI.




Fins— inercijalna sila
¢lana 3

Mins — inercijalni
moment ¢lana 3

Fin3, Min3 — SU
promenljive u vremenu

INERCIJALNE SILE |
MOMENTI
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. D’Alamberov princip v _
[Z i(3) = O] Jednadine kretanja se mogu napisati u [ Z M; (83 ’3) B O]

obliku statiCkih jednacina ravnoteze.
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U okviru dinamicke analize mogu se raditi:

1. Odredivanje opterec¢enja koja zavise od kretanja -
inercijalna opterecenja, trenje (otpor sredine). Za razliku od
korisnih (radnih) opterecenja koja su definisana zadatkom koji
mehanizam treba da ostvari, pa su, prema tome, unapred poznata, ova
opterecenja se mogu definisati tek kada je potpuno odredeno kretanje.

2. Odredivanje unutrasnjih reakcija u vezama mehanizma -
kinetostatickih pritisaka. Na osnovu veli¢ine kinetostatickih
pritisaka se vrsi dimenzionisanje ¢lanova (potreban poprec€ni presek) i
veza mehanizma (izbor lezajeva).

3. Odredivanje pogonskog momenta - sile. Da bi mehanizam
mogao da savlada opterecenja i izvrSi potrebno kretanje, pogonskom
Clanu se stalno mora dovoditi pogonski moment ili sila ( u zavisnosti od
vrste kretanja).
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4. Poboljsavanje dinamickih karakteristika mehanizma.

Jedan od nacina poboljSanja je smanjenje dinamickih opterecenja u
mehanizmu usled sila inercije pogodnim oblikovanjem i preraspodelom
mase Clanova - uravnotezenje mehanizama i masina.

DinamiCka efikasnost mehanizma zavisi od mogucnosti prenoSenja
pogonske sile od pogonskog do radnog Clana, i veliCine reakcija koja se

pri tom izaziva. Ova karakteristika zavisi od ugla pritiska izmedu
Clanova.

5. Koeficijent korisnog dejstva definiSe veli¢inu gubitaka koji se
javljaju u mehanizmu prilikom kretanja.



INERCIJALNA SILA | MOMENT

Za elementarnu masu

dF, =—dm;-a,

Za telo ( S je srediSte mase )

Parametri
> VeliCina
> Pravac

» Smer

» Napadna tacka
- /

N
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Ravno kretanje tela
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Specijalni slucajevi ravnog kretanja su:

Translacija tela Rotacija tela

. S el
Fina : fs3

ST v

3

U slucaju rotacije, sistem Min3 i Fin3 koji deluje u tacki S3
(tezistu tela) moze da se predstavi kao sila Fin3 koja
deluje u nekoj drugoj tacki na telu (tacka K).
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Stap koji vrsi rotaciono kretanje

Redukcijom se sistem sila/moment koji deluje u tacki S
transformiSe u silu koja deluje u K

Mi:Fi’hi Mi:(b"]s
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L 2 - 2
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Stap koji vrsi ravno kretanje

Redukcijom se sistem sila/moment koji deluje u tacki S
transformiSe u silu koja deluje u N (polozaj se odredjuje graficki)
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UGAO PRITISKA

Vaznu karakteristiku mehanizma predstavlja njegova sposobnost da
se pogonski moment ili sila prenesu od pogonskog do radnog
elementa i izvrSi potreban rad, a kretanje obavi glatko i bez zastoja.

Ako se posmatra skica prenosnog i izlaznog
(radnog) Clana nekog mehanizma, moze se uoditi
da od sile F koja deluje na izlazni €lan, samo
komponenta u pravcu apsolutne brzine tacke B
vrSi koristan rad, dok druga komponenta izaziva
opterecenje lezaja. Zato se kao mera efikasnosti
mehanizma definiSe ugao pritiska. To je ugao
izmedu pravca brzine tacke B i pravca staticki - N31a3HU
definisane reakcije u tacki B, obelezen sa a.

3

- CIIOJHU

Ugao pritiska se menja tokom kretanja mehanizma. Mehanizam je efikasniji
ukoliko je ugao pritiska manji. Za poluzne mehanizme on prvenstveno
zavisi od geometrijskih veliCina - duzina Clanova, pa se on moze postaviti i
kao dinamicki uslov pri projektovanju mehanizma.
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UGAO PRITISKA — poluzni mehanizmi

Kod zglobnog Cetvorougla, reakcija u
zglobu B Ce pasti u pravac Clana 3. Brzina
¢e biti upravna na izlazni ¢lan 4. Tada se
ugao pritiska o moze definisati i kao (90 - y),
gde je yugao izmedu Clanova 3 i 4, poznat
joS i kao ugao prenosa (transmisioni ugao).

Kod klipnog mehanizma, ugao pritiska
Ce biti ugao izmedu spojnog Clana 3 |
pravca nepokretne vodice.
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UGAO PRITISKA — bregasti mehanizmi

Za bregasti mehanizam, sila reakcije F23
na mestu kontakta brega i podizaca je
upravna na tangentu brega, pa se ugao
pritiska moze definisati kao ugao izmedu
pravca kretanja podizacCa i pravca koji
spaja taCku kontakta sa centrom krivine
brega. S obzirom da je veza izmedu brega
| podizaCa viSeg reda, tj. da postoji i
klizanje, moze doci do velikih problema u
radu. Zato se kod bregastin mehanizama,
kao I kod drugih mehanizama sa vezama
viSeg reda, ovom problemu posvecuje
velika paznja.
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UGAO PRITISKA — bregasti mehanizmi

VA — VAz — VAZ
sinB sin(90—a) cosa

p=4r’-e’
+3 e
A r:—p tgo =——
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sin(+38) COSoL-COSS

th+tgoc=V—A
(p+9s) o

Ugao pritiska zavisi od dve vrste parametara:

- kinematickih — puta s i brzine va radnog Va e
elementa; tgo, = -2
» geometrijskih - ekscentriciteta i poluprec€nika P+S

osnovnog kruga (uociti da je p = f(r,, €)).



