
MIS: sažetak formula 

Trigonometrijske funkcije  (primjena na pravokutni trokut) 

sin(𝑘𝑢𝑡𝑎) =
nasuprotna kateta

hipotenuza
   ;       cos(𝑘𝑢𝑡𝑎) =

priležeća kateta

hipotenuza
 ;     tg(𝑘𝑢𝑡𝑎) =

nasuprotna kateta

priležeća kateta
 

Vektori  

�⃗� = 𝑣𝑥𝑖̂ + 𝑣𝑦𝑗̂ + 𝑣𝑧�̂�      ;       𝑣 = |�⃗�| = √𝑣𝑥
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2 + 𝑣𝑧
2      ;       𝑣 =

�⃗�

𝑣
 

Sile 

2. Newtonov zakon Gravitacijska sila Težina tijela Otpor zraka 

�⃗� =
𝑑𝑝

𝑑𝑡
 

𝐹𝑔
⃗⃗ ⃗⃗ = 𝑚�⃗� G⃗⃗⃗ = 𝑚�⃗� �⃗�OZ = −𝐷𝑣�⃗� 

∆m = 0 ⟹ �⃗� = 𝑚�⃗� 𝑔 = |�⃗�| ≈ 9.81 ms−2  
𝐷 =

𝜌𝐶𝐴
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Sila opruge Sila gušenja Sila trenja Rezultantna sila 

�⃗� = −𝑘�⃗� �⃗� = −𝑏�⃗� �⃗�𝑡𝑟 = −𝜇𝐹⊥𝑣 �⃗� = ∑ �⃗�i 

Simuliranje translacijskog gibanja pomoću Vensima 
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Analiza gibanja pomoću Excela (analogno vrijedi za sve komponente) 

0) Diskretizacija vremena (∆𝑡 dovoljno mali) 

𝑡𝑖 = 𝑖 ∙ ∆𝑡       ;         ∆𝑡 = 𝑡𝑖+1 − 𝑡𝑖     ;     𝑖 = 0,1,2, … 

1A) Poznati: 𝑥𝑖 = 𝑥(𝑡𝑖) 

𝑣𝑖 =
𝑥𝑖+1 − 𝑥𝑖

∆𝑡
       ;       𝑎𝑖 =

𝑣𝑖+1 − 𝑣𝑖

∆𝑡
        

1B) Poznati: 𝑎𝑖 = 𝑎(𝑡𝑖) , 𝑣0 = 𝑣(0) , 𝑥0 = 𝑥(0)  

𝑣𝑖+1 = 𝑎𝑖 ∙ ∆𝑡 + 𝑣𝑖        ;       𝑠𝑖+1 =
1

2
∙ 𝑎𝑖 ∙  ∆𝑡2 + 𝑣𝑖 ∙ ∆𝑡 + 𝑠𝑖  

Serijski RLC strujni krug 
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Linearna regresija (y=ax+b) 

𝑎 =
𝑥𝑦 − 𝑥 ∙ 𝑦

𝑥2 − 𝑥
2

 𝑏 = 𝑦 − 𝑎𝑥 𝜎𝑎 = √
1

𝑛
(

𝑦2 − 𝑦
2

𝑥2 − 𝑥
2

− 𝑎2) 𝜎𝑏 = 𝜎𝑎
√𝑥2 − 𝑥
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