BUCOKA TEXHUYKA LUKOJIA CTPYKOBHUX CTYOAUIA Y HULLY

npeaMerT:

MEXAHHUKA

CUCTEM ITPOU3BO/bHUX CUJIA Y PABHU-MOMEHT CUJIE 3A
TAYKY




MOMEHT CUNE 3A TAYRY

MoMeHT cuJjie je OOPTHO AejCTBO CUJIE.

> M (F), BeKTOpCKa BeJIMYWHa, jeAuHULA lbyTHMeTap (Nm).

> JemaH o1 OCHOBHHX II0JMOBA ¥ MeXaHUIU. Y MeXaHUKY ra je yBeo JleoHapg0 1a BUHYH.
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NHTEeH3uTEeT MOMEHTA CUJIE je MPOU3BOJ MHTEH3UTETA CHJIe M KpaKa ChJie

d- Kpak cuse je Hajkpahe pacmojarbe HanadHe JuUHuUje cuse do0 MOMEHNHe
mauke
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Moment = Force (F) x Distance (d)



KPARE PACTOJAILE (KPAK)+ UCTA CUJIA= MAIBU
MOMEHT
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AYXKE PACTOJAIBE (KPAK)+ UCTA CHJIA= BEhH
MOMEHT




MoMeHT cuJie je jeAHAK HYJ/IU aKO je:

1. cuada jedHaka Hyau (F=0)

2. Kpak cuse jedHak HyaAu (h=0) Tj. HanagHa JIMHUja CUJIe IPOoJia3u
KpPO3 MOMEHTHY TAuKYy.

MoMEeHT cuJie MOXKe Ce MMOoCMaTpaTU Kao CKaJlapHa BeJMYMHA OHJIA KaZa CBe
CUJIe J1eJCTBY]Y V UCTO] PaBHH.
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MoMEHT cuJie 3a TAaUKY je TAKO3BaHHU B€3aHU BEKTOP jep My HHTEH3UTEeT
3aBHCH O/ I10J10Kaja HAIMaZHe TavyKe.
MemameM 110J102Kaja HallaJHe Ta4yKe MeHa Ce BeJIMYMHA KpaKa CUJIE,
CaMHUM TUM U UHTEH3UTET MOMEHTA.

[IpaBal BeKTOpa MOMEHTA CUJIe 3a Ta4Ky MpoJia3u
KpOo3 MOMEHTHY TayKy M ynpaBaH je Ha paBaH ¥ (F)
oOpTamba.

AABO

AKo je cMep oOpTamka CYyIpoOTaH
cCMepy KpeTama
Ka3a/bKe Ha caTy ,CMep BeKTopa
MOMEHTA CUJIe 3a
TAYKY je NO3UTUBAH
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[IPUMEP 1

Ha knankaaunu ce ca jeiHe cTpaHe HaJjia3e TpU AeTera Maca m1=10Kkg,
m2=20kg u m3=25kg, a ca apyre crpaHe aBa gereta Maca m4=30kg u
m5=40kg. OapeauTu KoJivMKe he mnojeruHayHe MOMEHTEe IIPOU3BOJAUTH
CUJIe TeXXUHE OBe Jielle, 3a MOMEHTHY TAauKy A.
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YIIYTCTBO 3A PEHLIABAILE IIPUMEPA 1

Mace pele npeTBOpe Ce y CUJie TeXHHe Kopuctehu u3pa3s G=m X g (HOp. cuJja
F1=10 x 9,81=98,1N). [lowrTo cuJie Aenyjy ynpaBHO Ha KJalKaJUIly, Kpalu CUJia
ce JUPEKTHO BH/Jie, I1a TaKO Kpak cuJje F1, uaHocu 6 Mmertapa, a 3a cuay F2 je 4
MeTpa. CuJie ca JieBe CTpaHe OJ Tauke A, IIpaBe NO3WTHUBAaH MOMEHT jep OKpehy

KJallKaJIUIYy y CMepy CYIIPpOTHOM O/ Ka3a/bKe Ha caTy. Hup. MomeHT of cuJie F1
3a Tauyky A je MA(F1)=F1 x 6=98.1 x 6=588.6Nm 1 0H je mo3uTHBaH.

b
Y
[q.

)
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PABHOTEKA MOMEHATA CHJIE

CymMa MOMEeHAaTa y CMepy KpeTama Ka3a/bKe =
CyMH MOMeHaTa y CMepPY CYIPOTHOM O/l KpeTama
Ka3a/bKe

F ion- 2
. line thorugh [Wé?;} of
(weiaht of the pivot point
Garfield)

Sarfield grophic waed with kind pormission - Copyright PAWS Ine - All vights véserved

14



PaBHOTeKa TeJia pa3/IMYUTHUX TEKHUHA MOXKe IocTHhu
IIPOMEHOM PacTOjakha CHUJIAa 40 MOMEHTHe Tayke (0C/JI0HIA)

Person B Person A
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PABHOTEZKA

2m

moment=10x 2

=20 Nm moment =20 x 1

Pivot — 30 Mm




[IPUMEP

» OapeauTy BeJIMYMHY cWJie F a 6 moJiyra 6usa y XOpu30HTaJTHOM I10JI10XKajy

(cucTeM y paBHOTEXH).
0.50m | g i

(a) .0.25m

- - T

(6)

Force (F)
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I[IPUMEP 2

3a nogaTke U3 npumMmepa 1, oapeautu ga v he nmosayra OUMTH y XOpU30HTAJIHOM
[10JI0KAJy UJIK Ce OKpeTaTH Ha HeKy O/l CTpaHa, o/ JejCTBOM MOMeHaTa o/ CHUJia
TeXHHa Jielle. YKOJIMKO MoJIyra HUje Y XOpU30HTAJIHOM M0JI0XKA)Y, AaTU NTPeaJior
MOI'yhux peliema ja 64 ce CUCTEM JOBEO Y PABHOTEXY
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YIIYTCTBO 3A IIPUMEP 2

CpayyHaTU BPEeOHOCTH MOMeHaTa OJi CBUX CHJIA KOje [ieJlyjy ca JieBe CTpaHe
Tadyke A. Te BpeJHOCTH Cy ca NMO3UTHBHHMM IpeJi3HAKOM. Te TpU BpeHOCTU
MOMeHaTa cabpaTtu. cTo ypaguTHh ca MOMEHTHMMA OJi CHUJla Ca JleCHE CTpaHe
Tayke A. TU MOMEHTH MMajy HeraTUBHMU IpeA3HakK. CabpaTu U Ta JBa MOMEHTA
MehycobHo. Ha Kpajy uspauyHatu ajaredbapcku 30Mp MOMeHaTa ca JiIeBe U JleCHe
cTpaHe oJi Tadyke A. AKO je yKymnaH 30Mp jeAHaAK HYJM, KJalKaJdla je y
pPaBHOTEXH U O0Mhe y XOpPU30HTAJIHOM I10J10XKajy. AKO je 30Up OpOj pa3/IMYMUT O
HyJle, KJallKaJiiia he ce o6pTaTy y jeIHOM WJIH APYroM cMepy (y 3aBUCHOCTH
KOjH je 30p MOMeHaTa Behu)
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[IPUMEP 3

N3payyHaTtu moMeHT cujie F=100 N, y ogHOCYy Ha TauKy A mnoJyre.

gl

oo

O
B s

MA= -51,96 Nm
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[IPUMEP 4

Achilles tendon
Ankle joint

AxujioBa TeTHBaA JieJlyje Kao CUJIa jadyruHe
790N.

OapeauTU UHTEH3UTET MOMEHTA OBE CUJIE
OKO YJIaHKAa Ha HO3MU.

Pemiewe: M= -16,31 Nm

* Lewver arm

- — e
\ 2
3.6 107" m
()

23



Zadatak

Sile deluju na krilo aviona kao
na slici.

Odrediti veliCinu rezultujuceg
momenta u tacki A

Resenje: M,=724Nm
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1Cl.

ki A za sistem na sli

C

futa

Odrediti rezultujuci momen

Zadatak

]

400 mm

O

6

3

(a)
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BAPUIHBOHOBA TEOPEMA
(Teopema 0 MOMEHTY pe3y/ITAHTE Y OAHOCY Ha Ta4Ky)

NMHTEeH3UTEeT MOMEHTA pe3y/ITAHTe CUCTEMA
CUJIA, Y OAHOCY HA IIPOU3BO/bHO U3A0pPaHY
MOMEHTHY TAa4Ky Y paBHU HlbUXOBOT /1€JCTBa,
jeAHAK je a/Ire0apCKOM 30Mpy UHTEH3UTETa
MOMeEHAaTa CBUX CHJIa CUCTEMA Y OJHOCY Ha
MCTY MOMEHTHY Ta4yKy.

OpaHILyCKU MaTeMaTU4ap

Pierre Varignon
(1654 - 1722)
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AHAJIMTHUYKHA YCJIOBU PABHOTEAKE CUCTEMA
[NPOU3BO/bHUX CUJIA Y PABHH

[la 6 cuctem NnPpon3BO/bHUX PaBaHCKUX cuaa 6Mo y paBHoTeXu notpebaH n poBosbaH
YyCNnoB je aa anrebapcku 36MpoBm npojeKumja CBUX CUIa Ha X Uy KOOPAUHATHY OCy
byay jeaHaKun HyAU U aa anrebapcku 36mMp momeHata CBUX cuna 3a 6UNO KoOjy MOMEHTHY
TAuKy Yy paBHMU AejcTBa cuna byae jeaHaK Hynu.

1. X, =0

2. 2Y,=0

3. M (F) =0




—3L/4
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[Ipumep 1. OppearTu cuie y NOTIIOPHUM CTyO0BUMaA (oc0HIMMA) A U B,
Jla OU cucTeM 6UO y paBHOTeKHU. KaMuoOH je mace 4,5 ToHa,
ayToMo6uJ 1,1, TOHY, a conncTBeHa Maca MmocTa je 20 ToHa.

e

16 m

29 OSLONCI



4500 kg

30

Fau Fs
CUJIEY
OC/IOHIMUMA

20000 kg

1100 ke




[Ipumep e

YrnopeauTHu AejCTBO OTIOpa | |
OJIJIOTe Ha IpCTe (TayKa | | |
b) u nety (Tauka A), :KeHe |

Mace 55 Kr, KaJla HOCH
paBHe LMIIeJie U LiUIIeJie ca
NoTHeTHLaAMA.

(IlpeTnnocTaBUTH Jla Ce CBA HeHaA A ! L 9lem  9,53cm
TeXWHa HaJla3y Ha jeJHOj HO3U) 3,18cm
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3. 18cm

55kg




Zadatak

Masa bicikla je 15kg sa
teziStem u tacki G.
Odrediti otpore podloge
u tackama A i B, kada
bicikl miruje.

Napomena: 1“ (inC) =
2,54 cm
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Zadatak

Teret mase 300kg, postavljen je na gredi kao na slici. Masa grede je
50kg/m. Odrediti sile u osloncima.

A
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[Ipumep 2

Zenska osoba teZine 530 N na kraju tramboline pozicionirana na razdaljini
3.90 m. Tezina tramboline je zanemarljiva i oslonjena je na 1.40 m daleko od
mesta ucvrscenja daske tramboline. Naci sile koje deluju na trambolinu u

taCki ucvrscenja i tacki podupiranja.

Holl
- ]

H ‘- . Fulcrum

(¢
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F,=950N
F,=1480N




3agaTak

3a paBHOTEXKHHU I10J10XKaj CUCTEMA Ha CJIMLH, OAPESUTH peaKIiyje
ocJoHala A (HENOKpeTHHU ) U B (ITOKpeTHH).
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500 N

Jm

200 N

260N
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Ruka horizontalno postavljena tezi 31.0 N. Deltoidni miSic u
ramenu moze drzati silu od 1840 N.
Koliki najtezi teg u Saci moze drzati vezbac?

DELTOIDNI TEG
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DELTOIDNI TEG
MISIC

RAMENA
TACKA
Wai= 1840N
__ 13.0°
EA.'
ﬁ_= 31N ﬁd
s 0.150 m

0.620 m )



Resenje:

»Ramena tacka se uzima kao nepokretni oslonac koji ima dve
nepoznate komponente Sx 1 Sy.

»TreCa nepoznata veliCina je upravo ono Sto se u zadatku trazi, a to
je Wd.

*Na raspolaganju su tri ravnotezne j-ne:
2Xi=0,2Yi=0,Z Mo(Fi)=0

Konacno resenje: Wd=86,1N
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Zadatak

Zena drzi kuglu mase 3,6kg u ruci [ =4
koja je horizontalno postavljena \ "
|

.. C e A6OR1IN
kao na slici. Odrediti silu u

deltoidnom misicu, koji je pod

uglom od 21° u odnosu na
horizontalu, kaoixiy

komponentu sile reakcije u

ramenoj tacki O . Mase delova

ruke su: mu=1,9kg, mL=1,1kg i

mH=0,4kg, a deluju u tackama

kao na slici.
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Zadatak

Kada drzi kamen mase
2,3kg u ravnotezi, kost
humerus (H) biva
opterecCena silama FC i FA,
kao na slici. Odrediti
veliCine tih sila, kao i silu u
bicepsu (B)
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2749 Elements of the lower arm are shown in the figuare.
The weight of the forearm is 5 1b with mass center

at v. Determine the combined moment about the
elbow pivol £ of the weights of the forearm and the
sphere. What must the biceps tension loree be so
that the overall moment about 0 is zero?




3aaaTakK

3a paBHOTEXHU I10JI0Xa] Ha CJAULHU, OLPEUTH CUJLY Y VKETY S U OTIIOP
ocioHna F, ako cy F;=4kN, F,=6kN.
/

1 m 3 m 2m
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3aaaTakK

3a PaBHOTEXHH I10JI0Xa] HA CJIULH, OAPEeUTH CUIY Y
y>KeTy S v otnop ocjionna k¥, ako cy F;=17kN, F,=23kN.

._...
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