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a) Metody zostavenia pohybovych rovnic mechanickych sustav — Lagrangeove rovnice 2.
druhu
b) Vektorova metoda kinematického vysSetrovania mechanizmov — iloha polohy

a) VoI'né netlmené kmitanie 2-hmotove;j sustavy, odvodenie frekvencnej (charakteristickej)
rovnice, vlastné tvary kmitania, v§eobecné rieSenie

b) Formulacia Gaussovej ciel'ovej funkcie pre optimalizaciu mechanizmu so zadanou
zdvihovou zavislostou

a) Budenie 2-hmotovej sustavy odstredivou silou, odvodenie rovnic umoziujucich ur¢enie
amplitud vynutenych kmitov a ich grafické zobrazenie
b) Vektorova metdda kinematického vySetrovania mechanizmov — tloha zrychleni

a) Semiaktivne odpruzenie vozidiel, odvodenie matematického modelu zvislej dynamiky pre
jazdu po nerovnej ceste

b) Vseobecna formulacia optimaliza¢nej ulohy

a) Vektorova metoda kinematického vySetrovania mechanizmov — iloha rychlosti
b) Princip dynamického hlti¢a kmitov

a) Kinematické budenie 2-hmotovej sustavy, odvodenie rovnic umoziujucich urenie
amplitud vynutenych kmitov a ich grafické zobrazenie
b) Metddy zostavenia pohybovych rovnic mechanickych sustav — metoda uvolfiovania

a) Pasivne odpruzenie vozidiel, odvodenie matematického modelu zvislej dynamiky pre jazdu
po nerovnej ceste
b) Princip ladeného tlmica kmitov

a) Formulacia ciel'ovej funkcie pre minimalizaciu rozkolisania priebehu veli¢iny

b) Pouzitie relativnych stradnic pri vol’nom netlmenom kmitani torznej sustavy s tromi
kota¢mi

a) Kmitanie timenej 2-hmotovej ststavy, odvodenie rovnic umoznujtcich uréenie amplitad

vynutenych kmitov a ich grafické zobrazenie
b) Metody zostavenia pohybovych rovnic mechanickych ststav — princip virtualnych prac

a) Torzné vol'né netlmené kmitanie sustavy s tromi koti¢mi, odvodenie rovnic umoziujtcich
urcenie vlastnych frekvencii a vlastnych tvarov kmitania

b) Fazy navrhu mechanizmu so zadanou zdvihovou zavislostou

a) Vedlajsie podmienky vSeobecnej optimalizaénej tlohy

b) Formulacia Ceby3evovej ciel'ovej funkcie pre optimaliziciu mechanizmu so zadanou
zdvihovou zavislostou
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