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 2.3  REDUKCIJA RAVNINSKOG (KOMPLANARNOG) SUSTAVA SILA 

 2.3.1  Redukcija ravninskog sustava sila razli itog pravca djelovanja

 a) Analiti ki (slika 2.7) 

 Odabere se pravokutni koordinatni sustav s ishodištem O, npr. u to ki A1. Projiciraju se 
sve sile na osi x i y koordinatnog sustava, pri emu su projekcije rezultante: 
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 Položaj rezultante prema osima x,y-koordinatnog sustava na planu položaja može se od-
rediti na temelju momentnog pravila (Varignonov teorem) (2.1.3. str. 14): 
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 ili pomakom rezultante u to ku C, komponenta rezultante RyF j  prolazi ishodiš-
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 (pazi minus!), gdje su kod ra unanja

momenta MO projekcije Fix i Fiy projekcije pojedine sile Fi na koordinatne osi x i y, a xi i yi
koordinate njenog hvatišta Ai . 
 Udaljenosti xR i yR odsje ci su pravca rezultante na koordinatnim osima x i y, dok je hR
duljina okomice od pravca rezultante do koordinatnog ishodišta O. 
 Ovdje treba uo iti da je rezultanta sila (vektor) koja se može pomicati po svom pravcu 
djelovanja što nema utjecaja na iznos momenta.  
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Slika 2.7 


