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Dalamberov princip za tacku
U cilju proucavanja kretanja neslobodne tacke Dalamber je formulisao princip

koriste¢i termin “izgubljene sile” P . Ova sila tacki ne saopitava ubrzanje veé je
. potrebna da uravnotezi dejstvo veze na taCku. Njegova

-F, ~E* N .
" > formulacija principa glasi o
5 ML~ —~ ) P+R=0,
Z gde je R- dopunska sila koja je posledica postojanja veze
T Fn (reakcija veze). Pri tome je

BLE —F°
gde je za IEm koris¢en termin motorne sile, a sa F* je oznaGena rezultanta svih
aktivnih sila koje deluju na posmatranu tacku. Kako
P+R=F*-F,+R=0,
i uzimajuéi da je F,, =ma, dobija se
Fi+(-md)+R=0.

Ova jednacina razlikuje se od jednacine ravnoteze sistema suceljnih sila za clan —ma
koji ima dimenziju sile i koja se naziva inercijalna sila (u Dalamberovom smislu), a
obelezavase sa F", tj. F™ =—ma. Sledi da je

F*+F"+R=0,
Sto predstavlja savremenu formulaciju Dalamberovog principa za neslobodnu tacku,
koji glasi: ako se u svakom trenutku aktivnim silama i reakcijama veza koje deluju na

taCku pridoda sila inercije, vektorski zbir tih sila bi¢e jednak nuli.
Odgovarajuce skalarne diferencijalne jednacine su:

& X*+R +X"=0, X"=-ma, =-mK,
Y* +R, +Y" =0, Y"=-ma, =-my,

Z* +R,+Z" =0, Z"=-ma,=-mz.

Fta " Rt " Ftin _ 0’ Ft =—ma.t =-mS, 2

FP+R +F"=0, F"=-ma =-m—,

a in K
F'+R,+F =0, Fbi”:O.

Prethodni sistemi jednacina samo su formalno sli¢ni uslovima
ravnoteZe tacke, jer je u statici re¢ o algebarskim jednacinama, a u ovom slucaju u
pitanju su diferencijalne jednacine.

Dalamberov princip za materijalni sistem

Neka je dat materijalni sistem koji se sastoji od n tataka, odgovaraju¢ih masa m;,
i=1,2,...,n. Koriste¢i princip oslobadanja od veza, spoljasnje i unutrasnje veze mogu
se zameniti odgovaraju¢im reakcijama veza. Tada materijalni sistem postaje slobodan,
a na I — tu reprezentativnu ta¢ku deluju spoljasnje sile IfiS (aktivne sile 1 spoljasnje
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reakcije veza) i unutrasnje sile Ifiu . Ako se tim silama pridodaju i inercijalne

F" = —m.4,, tada, na osnovu Dalamberovog principa, za svaku tacku sistema vazi
F+F'+F"=0.

Sabiranjem jednacina koje vazi za svaku tacku, dobija se

SE YR Y E =0,  F+EN =0,
i=1 i=l i=1

gde je: FS = Z F° - glavni vektor spoljasnjih sila, F." = Z F™ - glavni vektor sila
i=1

i=l

n

inercije, a glavni vektor unutra$njih sila je Fy = ZFi” =0. Predhodna jednacina
i-1

predstavlja prvu vektorsku jednac¢inu Dalamberovog principa za vezani sistem.

Ako su poloZzaji tacaka sistema odredeni vektorima poloZaja T;, u odnosu na pol O,

tada je
SEXFE Y ExFE +Y ExFE" =0, Mj+MJ =0,
i=1 i=1 i=1

gde je: M§ = Zﬁ x F.* - glavni moment svih spoljasnjih sila, M{ = 27 xF"=0 i

i i
i=1 i=1

n
|\7I(i)n =Zﬁ ><|fiin - glavni moment sila inercije svih tacaka sistema. Predhodna
i=1
jednacina predstavlja drugu vektorsku jednacinu Dalamberovog principa za vezani
sistem.
Ako se u izabranom polu O postavi Dekartov koordinatni sistem Oxyz, tada se
projektovanjem na ose dobija

X2+ XM =0, MS +MJ =0,
Yo +Y =0, Mg, + Mg, =0,
Zg+Z3 =0, M, +M2 =0.

Poredenjem prve i druge vektorske jednac¢ine Dalamberovog principa, IERs + IEFL" =01
Mg + Mg‘ =0, sa jednacinama koje izrazavaju teoremu o kretanju centra masa i
teoremu o promeni kinetickog momenta u odnosu na nepokretni pol ili centar masa,
; — — S . _.. 7 S .
K=mad. =F; i Ly =M, dobija se

= in ~ s = Vi 7 in As i

F' =—F; =—ma;, =-K, Mg =-Mg =-L,,
tj., glavni vektor sila inercije sistema jednak je inercijalnoj sili centra masa, odnosno,
negativnom izvodu po vremenu koli¢ine kretanja sistema, a glavni moment sila

inercije sistema u odnosu na nepokretni pol ili centar masa jednak je negativhom
izvodu po vremenu kinetickog momenta sistema u odnosu na isti pol.



