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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 ishodistem O, npr. u to¢ki A;. Projiciraju se
sve sile na osi x 1 y koordinatnog sustava, pri ¢emu su projekcije rezultante:

n n = F
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Fao=3Fy i Ry =2F, lmosje Fo=|F| =R+ R, te cosay = o

R

Polozaj rezultante prema osima x,y-koordinatnog sustava na planu polozaja moze se od-
rediti na temelju momentnog pravila (Varignonov teorem) (2.1.3. str. 14):

n n , M, .. y
My=%M, =Z(xi F, -y, F;x) =F; -hy pajer hy = F—Olh pomakom rezultante u tocku
i=1 i=1 R
B, komponenta rezultante Fy ¢ prolazi ishodistem O pa nema momenta te izraGuna se

xg =—2 ili pomakom rezultante u to¢ku C, komponenta rezultante Fy, 7 prolazi ishodis-
Ry
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tem O pa nema momenta te izrauna se y, = ——— (pazi minus!), gdje su kod racunanja

Rx
momenta Mo projekcije F, i Fj, projekcije pojedine sile F; na koordinatne osix iy, ax;iy;
koordinate njenog hvatista A; .
Udaljenosti xy 1 yg odsjecei su pravca rezultante na koordinatnim osima x i y, dok je A
duljina okomice od pravca rezultante do koordinatnog ishodista O.
Ovdje treba uociti da je rezultanta sila (vektor) koja se moze pomicati po svom pravcu
djelovanja §to nema utjecaja na iznos momenta.

Slika 2.7



