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Бразина и убразањематеријалне тачке и елементарне масе 
крутог тела које се обрћу око непокретне осе односно 

непокретне тачке изражене кватернионима 
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Прив. адреса: 18000- Ниш, Србија, ул. Војводе Танкосића 3/22.e-mail: khedrih@eunet.rs 
 

 
I* Скаларни и векторски производ два вектора се мое изразити помоћу кватернионских 

проиувода у облику: 
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II* Материјална тачка масе m , вектора положаја ρr  која ротира око осе угаоном брзином ωr  
има брзину која је једнака  векторском проиyводу вектора угаоне брине ωr  и вектора положаја ρr  те 
тачке ли полузбиру кватернионских произвида вектора угаоне брине ωr  и вектора положаја ρr  те 
тачке са промењеним редоследом чинилаца: 
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Slika 1. Obrtanje materijalne tačke oko nepokretne ose 
 

 



III* Ако се материјална тачка обрће око непокретне тачке онда је тренутна угаона брзина ωr  
изражена помоћу Еулер-ових углова прецесије, нутације и ротацие ψ ,ϑ&  и ϕ  у облику: 
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док је брзина  материјалне тачке: 
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Односно у облику: 
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Slika 2. Obrtanje materijalne tačke oko nepokretne tačke 
 

 
 
 
 



IV* Ако се круто тело обрће око непокретне тачке онда је тренутна угаона брзина ωr  изражена 
помоћу Еулер-ових углова прецесије, нутације и ротацие ψ ,ϑ&  и ϕ  у облику: 
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док је брзина  елементарне масе dm   крутог тела: 
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Slika 3. Obrtanje tela  oko nepokretne tačke 

 
 

 
 
 
 


