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Za mehanizam prikazan na slici analiti~kom metodom - metodom 

kompleksnog broja odrediti polo`aj, brzinu i ubrzawe ta~ke M. Zadata 
je ugaona brzina ~lana 2, koja je konstantna. 
 

Re{ewe: 
 

Prvo se formiraju zatvorene vektorske konture. Kontura }e se 
formirati od vektora postavqenih du` ~lanova mehanizma, i nekih 
koji odgovaraju mehanizmu - recimo vektor izme|u O i D (ozna~en kao 

1r


). Lako se uo~ava da osnovu mehanizma ~ini zglobni ~etvorougao 

OACDO - ~lanovi 2, 3 i 4, pa }e se poku{ati sa konturom: 
  

I kontura (OACDO) 

4132 rrrr


   

Imaju}i u vidu oznake uglova polo`aja i Ojlerov na~in pisawa vektora 
gorwa jedna~ina dobija slede}i oblik: 

4i
4

1i
1

3i
3

2i
2 erererer


  

U ovoj jedna~ini smeju postojati samo dva nepoznata parametra, {to 
treba proveriti. Parametri su du`ine i uglovi polo`aja vektora. Sa 

slike se vidi da su sve du`ine (r2, r3, r1 i r4) konstantne, {to zna~i 
poznate, jer vrednost koja se o~ita na slici va`i za svaki vremenski 

trenutak. Isto se odnosi i na ugao 1 jer su ta~ke O i D nepokretne. 

Ugao 2 nije konstantan, ali se mo`e izra~unati u svakom trenutku 

kori{}ewem poznate ugaone brzine 2. Na osnovu ovoga ostaju dve 

nepoznate - uglovi 3 i 4.  

A:  4
i

4
1i

1
3i

3
2i

2 erererer


    43 ,       

Projektovawem gorwe jedna~ine na koordinatne ose - x i y dobija se 
sistem trigonometrijskih jedna~ina:         

44113322 cosrcosrcosrcosr         

44113322 sinrsinrsinrsinr   

Po{to se tra`e vrednosti kinemati~kih parametara za trenutak 

prikazan na slici za ugao 2 se uzima 55 (izmereno sa slike). Zamenom 
vrednosti dobija se: 

43 cos25,043,0cos6,055cos3,0   

43 sin25,034,0sin6,055sin3,0   

Sistem ovih trigonometrijskih jedna~ina se re{ava na slede}i na~in: 

kvadrirawem i sabirawem gorwih jedna~ina elimini{e se 3 i dobija 

jedna~ina po 4: 

007374,0sin047,0cos301,0 44   
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Re{avawem se dobija kvadratna jedna~ina po sin4 koja daje dve 

vrednosti za sin4, odnosno ~etiri vrednosti za 4. Izabra}e se vrednost 
koja odgovara polo`aju mehanizma sa slike:   

 29,2754  

Sada je lako odrediti 3:  

 22,1953  

Da bi se dobili parametri brzine potrebno je jedna~inu A diferen-
cirati po vremenu. Sre|ivawem diferencirane jedna~ine dobija se: 

B:  
     24i

44
23i

33
22i

22 ererer


    43 ,   

Treba uo~iti da je ozna~avawe pojednostavqeno u ovoj jedna~ini u 

smislu: 33   i 
 2/2i2i

eei


  

I ovo je vektorska jedna~ina ~ijim projektovawem se dobija sistem 

linearnih jedna~ina iz kojih se dobija 43 i  : 

     2cosr2cosr2cosr 344333222   

     2sinr2sinr2sinr 344333222   

        9029,275cos25,09022,195cos6,09055cos103,0 43

        9029,275sin25,09022,195sin6,09055sin103,0 43

Uo~iti da ugaona brzina 2 ima negativan matemati~ki smer, pa je 

uvr{tena vrednost 2 = -10. 

54745,224893,015752,0 43   

72073,102305,057895,0 43   

1
3 s296,3   

1
4 s148,8   

Diferencirawem jedna~ine B po vremenu i sre|ivawem dobija se 

jedna~ina C iz koje se mogu izra~unati parametri ubrzawa 43 i   : 

C: 
         

 4i2
44

24i
44

3i2
33

23i
33

2i2
22 ererererer   43 ,    

     

   



4
2
44444

3
2
333332

2
22

cosr2cosr

cosr2cosrcosr




 

     

   



4
2
44444

3
2
333332

2
22

sinr2sinr

sinr2sinrsinr




  

       
     



18029,275cos148,825,09029,275cos25,018022,195cos

296,36,09022,195cos6,018055cos103,0
2

4

2

3

2




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       
     



18029,275sin148,825,09029,275sin25,018022,195sin

296,36,09022,195sin6,018055sin103,0
2

4

2

3

2





38751,924893,015752,0 43   

39015,3902305,057895,0 43   

2
3 s9,64    

2
4 s78,78   

Druga kontura treba da obuhvati ostatak mehanizma. Recimo, kontura 

OABEO. 

II kontura (OABEO) 

05B32 rrrr


  

0i
0

5i
5

B3i
B3

2i
2 erererer


    

Analizom ove konture vidi se da su konstantne veli~ine r2, r3, r0, 0, a 

kada se uzme u obzir da je 3B = 3 , {to je izra~unato, i prethodno re~eno 

za 2, ostaju dva nepoznata parametra r5 i 5.  

A:  0i
0

5i
5

3i
B3

2i
2 erererer


     55 ,r         

Projektovawem na ose dobija se sistem: 

00553B322 cosrcosrcosrcosr         

00553B322 sinrsinrsinrsinr   

Zamenom poznatih vrednosti sledi: 

0cosr22,195cos45,055cos3,0 55   

18,0sinr22,195sin45,055sin3,0 55   

Kvadirawem i sabirawem gorwih jedna~ina elimini{e se parametar 5 
i dobija se kvadratna jedna~ina po r5. Bira se re{ewe u skladu sa 
slikom: 

m405,0r5   

Ugao 5 se odre|uje iz bilo koje od gorwih dveju jedna~ina: 

 44,3105  

Diferencirawem po vremenu jedna~ine A dobija se: 

B:  
     

0erererer
25i

55
5i

5
23i

3B3
22i

22 
   55 ,r    

sa nepoznatim parametrima 55 ir  . 

Projektovawem na ose se dobija: 

      02cosrcosr2cosr2cosr 5555533B3222    

      02sinrsinr2sinr2sinr 5555533B3222    
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       
  09044,310cosr44,310cosr

9022,195cos296,345,09055cos103,0

555 


  

       
  09044,310sinr44,310sinr

9022,195sin296,345,09055sin103,0

555 


  

06808,230842,0r64865,0 55    

28955,026270,0r76109,0 55    

sm56,1r5    
1

5 s42,3   

Diferencirawem po vremenu jedna~ine B dobija se: 

C:  

       

   
0erer

er2erererer

5i2
55

25i
55

25i
55

5i
5

3i2
3B3

23i
3B3

2i2
22












 55 ,r    

sa nepoznatim parametrima 55 ir  , a projektovawem na ose: 

     

      0cosr2cosr2cosr2cosr

cosr2cosrcosr

5
2
5555555555

3
2
3B333B32

2
22








 

     

      0sinr2sinr2sinr2sinr

sinr2sinrsinr

5
2
5555555555

3
2
3B333B32

2
22








 

         
       

      018044,310cos42,3405,09044,310cos405,0

9044,310cos42,356,1244,310cosr18022,195cos
296,345,09022,195cos9,6445,018055cos103,0

2

5

5

22








  

         
       

      018044,310sin42,3405,09044,310sin405,0

9044,310sin42,356,1244,310sinr18022,195sin
296,345,09022,195sin9,6445,018055sin103,0

2

5

5

22








  

10881,1530842,0r64865,0 55    

04661,1526270,0r76109,0 55    
2

5 sm25,21r    
2

5 s29,4   

Kada su izra~unati kinemati~ki parametri mehanizma, mo`e se posta-
viti zavr{na kontura za izra~unavawe polo`aja, brzine i ubrzawa 
odre|ene ta~ke. U woj }e figurisati vektor polo`aja tra`ene ta~ke i 
vektori kori{}eni u prethodnim konturama. 

Zavr{na kontura (OABMO) 

M5B32M rrrr


  

Odre|ivawe polo`aja 
5i

M5
3i

B3
2i

2M erererr




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5M53B322M cosrcosrcosrx         

5M53B322M sinrsinrsinry   

 44,310cos205,022,195cos45,055cos3,0x M  

 44,310sin205,022,195sin45,055sin3,0yM  

m129,0x M    m028,0yM   
 

Odre|ivawe brzine  

     25i
5M5

23i
3B3

22i
22M erererv





  

 

     2cosr2cosr2cosrv 55M533B3222Mx   

     2sinr2sinr2sinrv 55M533B3222My   
 

       
   



9044,310cos42,3205,0

9022,195cos296,345,09055cos103,0vMx  

       

   



9044,310sin42,3205,0

9022,195sin296,345,09055sin103,0vMy
 

 

sm53,1vMx    sm75,0vMy                 sm7,1vvv 2
My

2
MxM   

 

Odre|ivawe ubrzawa 

         
 5i2

5M5
25i

5M5
3i2

3B3
23i

3B3
2i2

22M ererererera 


 
 

     

   



5
2
5M555M5

3
2
3B333B32

2
22Mx

cosr2cosr

cosr2cosrcosra




 

     

   



5
3
5M555M5

3
2
3B333B32

2
22My

sinr2sinr

sinr2sinrsinra




 

       
   

     





18044,310cos42,3205,09044,310cos29,4205,0

18022,195cos296,345,0

9022,195cos9,6445,018055cos103,0a

2

2

2

Mx

 

       
   

     





18044,310sin42,3205,09044,310sin29,4205,0

18022,195sin296,345,0

9022,195sin9,6445,018055sin103,0a

2

2

2

My

 

 

2
Mx sm04,21a           

2
My sm3,7a           sm27,22aaa 2

My
2
MxM   
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Задатак 2.2 
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Za mehanizam prikazan na slici analiti~kom metodom - metodom 

kompleksnog broja odrediti polo`aj, brzinu i ubrzawe ta~ke M. Zadata 
je brzina ta~ke A, koja je konstantna. 
 
Re{ewe: 
 

Prva kontura se postavqa na slede}i na~in: 

I kontura (OABCDO) 

4132y rrrrr


   

Obratiti pa`wu da se u slu~aju translatornog kretawa pogonskog ~lana 
kontura zapo~iwe iz nepokretne ta~ke O koja ne pripada mehanizmu. 
Imaju}i u vidu oznake uglova polo`aja i Ojlerov na~in pisawa vektora 
gorwa jedna~ina dobija slede}i oblik: 

4i
4

1i
1

3i
3

2i
2

yi

y ererererer


  

Potrebno je proveriti da li u ovoj jedna~ini postoje samo dva 

nepoznata parametra. Sa slike se vidi da su y, r2, r1, 1 i r4 konstantni, 
{to zna~i poznati. Vrednost ry nije konstantna, ali se mo`e izra~unati 

u svakom trenutku kori{}ewem poznate brzine Ay vr  . Ugao 2 se mo`e 

predstaviti kao  y2 . Kako su y i  konstantni sledi da je i ugao 

2 konstantan. Imaju}i u vidu da je ugao  konstantan (veza zavarom 

izme|u poluge CD i kliza~a) uglovi 3 i 4 su zavisni, pa je 

 234 . Ova veza se naziva geometrijska veza i wenim 

kori{}ewem se elimini{e jedna nepoznata veli~ina, u ovom slu~aju 4. 

Na osnovu ovoga ostaju dve nepoznate veli~ine: 33 ir  .  

A:  
   


23i

4
1i

1
3i

3
yi

2
yi

y ererererer  3,3r                

Projektovawem gorwe jedna~ine na koordinatne ose - x i y dobija se 
sistem trigonometrijskih jedna~ina:         

    2cosrcosrcosrcosrcosr 341133yyyy        

    2sinrsinrsinrsinrsinr 341133yyyy  
Po{to se tra`e brojne vrednosti kinemati~kih parametara za trenutak 

prikazan na slici, za ry uvr{tava se vrednost 0,17 m (izmereno sa slike). 
Zamenom vrednosti u gorwe jedna~ine dobija se: 

    275cos27,069,0cosr4090cos26,00 333  
    275sin27,00sinr4090sin26,017,0 333  

Eliminacijom r3 iz gorwih jedna~ina dobija se jedna~ina po 3: 
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026897,0sin52287,0cos36917,0 33   

Re{avawem se dobija kvadratna jedna~ina po sin3 koja daje dve vred-

nosti za sin3, odnosno ~etiri vrednosti za 3. Izabra}e se vrednost koja 
odgovara polo`aju mehanizma sa slike:   

 22,1953    

Kori{}ewem geometrijske veze dobija se: 

 49,744  a zatim i  m605,0r3   

Da bi se dobili parametri brzine potrebno je jedna~inu A dife-
rencirati po vremenu. Sre|ivawem diferencirane jedna~ine dobija se: 

B:  
   24i

34
23i

33
3i

3
yi

y erererer


     33 ,r    

I ovo je vektorska jedna~ina ~ijim projektovawem se dobija sistem 

linearnih jedna~ina iz kojih se ra~unaju 33 ir  : 

   2cosr2cosrcosrcosr 43433333yy  
 

   2sinr2sinrsinrsinr 43433333yy  
 

    9049,74cos27,09049,349cos605,049,349cosr0 333


    9049,74sin27,09049,349sin605,049,349sinr3 333


 

037052,0r98322,0 33  
 

352226,0r18240,0 33  
 

1
3 s08,5 

  
sm91,1r3   

Diferencirawem jedna~ine B po vremenu i sre|ivawem dobija se 

jedna~ina C iz koje se mogu izra~unati parametri ubrzawa 33 ir  : 

C: 

     

   







4i2
34

24i
34

3i2
33

23i
33

23i
33

3i
3

erer

ererer2er




  3,3r    

     

   



4
2
34434

3
2
3333333333

cosr2cosr

cosr2cosr2cosr2cosr





 

     

   



4
2
34434

3
2
3333333333

sinr2sinr

sinr2sinr2sinr2sinr





 

   
     
     





18049,74cos08,527,09049,74cos27,0

18049,349cos08,5605,09049,349cos605,0

9049,349cos08,591,1249,349cosr

2

3

2

3

3






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   
     
     





18049,74sin08,527,09049,74sin27,0

18049,349sin08,5605,09049,349sin605,0

9049,349sin08,591,1249,349sinr

2

3

2

3

3







 

 

086,1737052,0r98322,0 33  
 

63695,852226,0r18240,0 33  
 

2
3 s98,19 

  
2

3 sm85,9r   

Druga kontura treba da obuhvati ostatak mehanizma. Poku{a}e se sa 
konturom OABEFO. 
 

II kontura (OABEFO) 

60E32y rrrrr


  

6i
6

0i
0

E3i
E3

2i
2

yi

y ererererer



 

   

Analizom ove konture vidi se da su konstantne veli~ine y, r2, r0, 0 i r6. 

Kada se uzme u obzir prethodno re~eno za  ry, 2,  i da je 3E3  , ostaju 

dva nepoznata parametra r3E i 6.  

A:  
 

6i
6

0i
0

3i
E3

yi

2
yi

y ererererer


   6,E3r             

Projektovawem na ose dobija se sistem: 

  66003E3y2yy cosrcosrcosrcosrcosr         

  66003E3y2yy sinrsinrsinrsinrsinr   

Zamenom poznatih vrednosti sledi: 

  6E3 cos4,027,049,349cosr4090cos26,00 
 

  6E3 sin4,0585,049,349sinr4090sin26,017,0 
 

Kvadirawem i sabirawem gorwih jedna~ina elimini{e se parametar 6 
i dobija se kvadratna jedna~ina po r3E.  

010284,0r12355,0r E3
2
E3 

 
Bira se re{ewe u skladu sa slikom: 

m388,0r E3   

Ugao 6 se odre|uje iz bilo koje od gorwih dveju jedna~ina: 

 15,3146  

Diferencirawem po vremenu jedna~ine A dobija se: 

B:  
   26i

66
23i

3E3
3i

E3
yi

y erererer


    6E3 ,r    

sa nepoznatim parametrima 6E3 ir  , a projektovawem na ose: 
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   2cosr2cosrcosrcosr 66633E33E3yy  
 

   2sinr2sinrsinrsinr 66633E33E3yy  
 

 

      9015,314cos4,09049,349cos08,5388,049,349cosr0 6E3


      9015,314sin4,09049,349sin08,5388,049,349sinr3 6E3


 

35953,028701,0r98322,0 6E3  
 

06203,127861,0r18240,0 3E3    

1
6 s99,2 

  
sm24,1r E3   

Diferencirawem po vremenu jedna~ine B dobija se: 

C:  

     

   







6i2
66

26i
66

3i2
3E3

23i
3E3

23i
3E3

3i
E3

erer

ererer2er




 6,E3r    

sa nepoznatim parametrima 6E3 ir  , a projektovawem na ose: 

     
   



666666

3
2
3E333E333E33E3

cosr2cosr

cosr2cosr2cosr2cosr




 

     
   



666666

3
2
3E333E333E33E3

sinr2sinr

sinr2sinr2sinr2sinr




 

   
     

   





18015,314cos99,24,09015,314cos4,0

18049,349cos08,5388,09049,349cos98,19388,0

9049,349cos08,524,1249,349cosr

2
6

2
E3





 

   
     

   





18015,314sin99,24,09015,314sin4,0

18049,349sin08,5388,09049,349sin98,19388,0

9049,349sin08,524,1249,349sinr

2
6

2
E3





 

23802,828701,0r98322,0 6E3  
 

90587,627861,0r18240,0 6E3  
 

2
6 s2,21 

  
sm19,2r E3   

 

Kada su izra~unati parametri mehanizma, mo`e se postaviti zavr{na 

kontura za izra~unavawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke M. Kao {to 
se vidi u ovom slu~aju, mo`e se koristiti i vektor koji nije bio 

kori{}en u prethodnim konturama ( M6r


), ako su wegovi parametri 

poznati (r6M) ili prethodno odre|eni (6). 
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Zavr{na kontura (OMFO) 

M60M rrr


  

Odre|ivawe polo`aja 
6i

M6
0i

0M ererr





 

6M600M cosrcosrx         

6M600M sinrsinry    

 15,314cos2,027,0x M  
 15,314sin2,0585,0yM  

 

m409,0x M 
  

m441,0yM 
 

 

Odre|ivawe brzine  

 26i
6M6M erv





  

 

 2cosrv 66M6Mx 
 

 2sinrv 66M6My 
 

 

  9015,314cos99,22,0v Mx  
  9015,314sin99,22,0v My  

 

sm429,0v Mx    
sm4165,0v My   

sm598,04165,0429,0vvv 222
My

2
MxM 

 
 

Odre|ivawe ubrzawa 

   
 6i2

6M6
26i

6M6M erera 


  
 

    6
2
6M666M6Mx cosr2cosra 

 
    6

2
6M666M6My sinr2sinra   

 

      18015,314cos99,22,09015,314cos2,212,0a 2
Mx  

      18015,314sin99,22,09015,314sin2,212,0a 2
My  

 

2
Mx sm29,4a 

  
2

My sm67,1a 
 

    2222
My

2
MxM sm6,467,129,4vaa   
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Задатак 2.3 
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Za mehanizam prikazan na slici, koriste}i metodu kompleksnog broja: 

• postaviti vektorske konture 

• napisati sre|ene jedna~ine za ra~unawe kinemati~kih parametara 

• napisati jedna~ine za odre|ivawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke D  
Zadata je ugaona brzina ~lana 2, koja je konstantna. 
 

Kontura I (OACBMO) 

4xy32 rrrrr


  

4i
4

xi
x

yi

y
3i

3
2i

2 ererererer



 

(r2, r3, ry, y, x, r4 i  su konstantni)                  
    

A. 
 

 xi
4

xi
x

yi

y
3i

3
2i

2 ererererer   3x ,r   

B. 
    xi

x
23i

33
22i

22 ererer


    3x ,r    

C. 
      xi

x
3i2

33
23i

33
2i2

22 erererer


   3x ,r    

 

Kontura II (OAFDEO) 

51D3F32 rrrrr


  

5i
5

1i
1

D3i
D3

F3i
F3

2i
2 ererererer




 
(r2, r3F, , r1, 1 i r5 su konstantni)

  
 

 

A. 
  5i

5
1i

1
3i

D3
3i

F3
2i

2 ererererer


  5D3 ,r                                   

B. 
         25i

55
23i

3D3
3i

D3
23i

3F3
22i

22 ererererer


   

      5D3 ,r    

C. 

         

       







5i2
55

25i
55

3i2
3D3

23i
3D3

23i
3D3

3i
D3

3i2
3F3

23i
3F3

2i2
22

erererer

er2erererer




 

      5D3 ,r    
 

Zavr{na kontura (ODEO) 

51D rrr


  

5i
5

1i
1D ererr





 

 

A. 5i
5

1i
1D ererr





                               

  
 

B. 
 25i

55D erv





  

C. 
   

 5i2
55

25i
55D erera 


 

 





3D3

3F3
 

 x4  
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Задатак 2.4 



Kinemati~ka analiza - analiti~ka metoda 59 

Za mehanizam prikazan na slici, koriste}i metodu kompleksnog broja: 

• postaviti vektorske konture 

• napisati sre|ene jedna~ine za ra~unawe kinemati~kih parametara 

• napisati jedna~ine za odre|ivawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke M  
Zadata je ugaona brzina ~lana 2, koja je konstantna. 
 

Kontura I (OABO) 

1B32 rrr


  

1i
1

B3i
B3

2i
2 ererer




  
(r2, r1 i 1 su konstantni)

    
 

 

A. 1i
1

3
i

B3
2i

2 ererer


    3B3 ,r   

B.    
0ererer

23i
3B3

3i
B3

22i
22 

   3B3 ,r    

C.        
0ererer2erer 3i2

3B3
23i

3B3
23i

3B3
3i

B3
2i2

22 
 

 
      3B3 ,r    

 

Kontura II (OACEDO) 

60E532 rrrrr


  

6i
6

0i
0

E5i
E5

3i
3

2i
2 ererererer




 
(r2, r3, r0, 0, r6 i  su konstantni)  
  

A. 
 

 5i
6

0i
0

5i
E5

3i
3

2i
2 ererererer    5E5 ,r                                 

B.        25i
56

25i
5E5

5i
E5

23i
33

22i
22 ererererer


   

        5E5 ,r    

C. 

     

     

   











5i2
56

25i
56

5i2
5E5

25i
5E5

25i
5E5

5i
E5

3i2
33

23i
33

2i2
22

erer

ererer2er

ererer







 5E5 ,r    

 

Zavr{na kontura (OACMO) 

532M rrrr


  

5i
5

3i
3

2i
2M erererr





 

 

A. 5i
5

3i
3

2i
2M erererr





                          

B. 
     25i

55
23i

33
22i

22M erererv





 

C. 
         

 5i2
55

25i
55

3i2
33

23i
33

2i2
22M ererererera 


 

5E5

56





 

3B3   
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Задатак 2.5 



Kinemati~ka analiza - analiti~ka metoda 61 

Za mehanizam prikazan na slici, koriste}i metodu kompleksnog broja: 

• postaviti vektorske konture 

• napisati sre|ene jedna~ine za ra~unawe kinemati~kih parametara 

• napisati jedna~ine za odre|ivawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke M  
Zadata je ugaona brzina ~lana 2, koja je konstantna. 
 

Kontura I (OADO) 

412 rrr


  

4i
4

1i
1

2i
2 ererer


  

(r2, r1 i 1 su konstantni) 
 

A. 4i
4

1i
1

2i
2 ererer


       44 ,r                                 

B.    24i
44

4i
4

22i
22 ererer


      44 ,r    

C.        
 4i2

44
24i

44
24i

44
4i

4
2i2

22 ererer2erer   44 ,r    

 

Kontura II (ODBMCO) 

B41560 rrrrr


  

B4i
B4

1i
1

5i
5

6i
6

0i
0 ererererer


  

(r0, 0, r5, , r1, 1 i r4B su konstantni)   
 

A. 
  4i

B4
1i

1
6i

5
6i

6
0i

0 ererererer


     66 ,r              

B. 
     24i

4B4
26i

65
26i

66
6i

6 erererer


   66 ,r    

C. 

     

       







4i2
4B4

24i
4B4

6i2
65

26i
65

6i2
66

26i
66

26i
66

6i
6

erererer

ererer2er




 66 ,r    

 

Zavr{na kontura (OEMO) 

60M rrr


  

6i
6

0i
0M ererr





 

 

A. 6i
6

0i
0M ererr





              

B. 
 26i

66
6i

6M ererv


 


  

C. 
     

 6i2
66

26i
66

26i
66

6i
6M ererer2era 


 

 





65

4B4
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Задатак 2.6 



Kinemati~ka analiza - analiti~ka metoda 63 

Za mehanizam prikazan na slici, koriste}i metodu kompleksnog broja: 

• postaviti vektorske konture 

• napisati sre|ene jedna~ine za ra~unawe kinemati~kih parametara 

• napisati jedna~ine za odre|ivawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke M  
Zadata je ugaona brzina ~lana 2, koja je konstantna. 
 

Kontura I (OACBO) 

4132 rrrr


  

4i
4

1i
1

3i
3

2i
2 erererer




 
(r2, r3, , r1 i 1 su konstantni)

  
 

 

A.   4
i

4
1i

1
24i

3
2i

2 erererer



   

 44 ,r                    

B. 
     24i

44
4i

4
224i

43
22i

22 erererer


   44 ,r    

C. 

     

     







4i2
44

24i
44

24i
44

4i
4

24i2
43

224i
43

2i2
22

ererer2er

ererer




 44 ,r    

 

Kontura II (OBDEO) 

60D41 rrrr


  

6i
6

0i
0

D4i
D4

1i
1 erererer




  
(r1, 1, r4D, r0 i 0 su konstantni)

 
 

 

A. 6i
6

0i
0

4i
D4

1i
1 erererer


     66 ,r                                       

B. 
   26i

66
6i

6
24i

4D4 ererer


     66 ,r    

C. 
         

 6i2
66

26i
66

26i
66

6i
6

4i2
4D4

24i
4D4 ererer2ererer 

        66 ,r    

 

Zavr{na kontura (OMEO) 

M60M rrr


  

M6i
M6

0i
0M ererr





 

 

A. 6i
M6

0i
0M ererr





                          

  
 

B. 
 26i

6M6M erv





  

C. 
   

 6i2
6M6

26i
6M6M erera 


  

 243

 

4D4 
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Задатак 2.7 



Kinemati~ka analiza - analiti~ka metoda 65 

Za mehanizam prikazan na slici, koriste}i metodu kompleksnog broja: 

• postaviti vektorske konture 

• napisati sre|ene jedna~ine za ra~unawe kinemati~kih parametara 

• napisati jedna~ine za odre|ivawe polo`aja, brzine i ubrzawa ta~ke E  

Zadata je brzina ta~ke A, koja je konstantna. 
 

Kontura I (OABCO) 

413x rrrr


  

4i
4

1i
1

3i
3

xi
x erererer




 
(x, r3, , r1 i 1 su konstantni)

  
 

 

A.   4
i

4
1i

1
4i

3
xi

x erererer


     44 ,r                 

B.    24i
44

4i
4

24i
43

xi
x erererer


    44 ,r    

C. 

   

     







4i2
44

24i
44

24i
44

4i
4

4i2
43

24i
43

ererer2er

erer




 44 ,r    

 

Kontura II (OCDEFMO)
 

6z05D41 rrrrrr



 

6i
6

zi
z

0i
0

5i
5

4i
D4

1i
1 erererererer




  
(r1, 1, r4D, r5, r0, 0, z, r6 i  su konstantni)  

 
 

 

A. 
 

 zi
6

zi
z

0i
0

5i
5

4i
D4

1i
1 erererererer    5z ,r                           

B. 
    zi

z
25i

55
24i

4D4
xi

x erererer


     5z ,r    

C. 
        zi

z
5i2

55
25i

55
4i2

4D4
24i

4D4 ererererer


   5z ,r    

 

Zavr{na kontura (OMFEO) 

6z0E rrrr


  

6i
6

zi
z

0i
0E erererr





 

 

A. 
 

 zi
6

zi
z

0i
0E erererr


 

                       
 

 

B. zi
zE erv


 


  

C. zi
zE erv


 


  

 

 





z6

4D4

 

 43  


