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1.

a.) POLOHY. Konfiguracia mechanického systému, konfiguracény priestor, priklady
konfiguracného priestoru.

b.) Pevne ukotveny kinematicky retazec. Priama kinematika dvojc¢lenného kinematického
retazca s dvoma rotaénymi kibmi.

a.) POLOHY. Konfiguracna varieta. Technicky opis variety, Intuitivne zavedenie pojmu varieta.
b.) Pevne ukotveny kinematicky retazec. Priama kinematika dvojc¢lenného kinematického
retazca s jednym rotaénym a jednym posuvnym kibom.

a.) POLOHY. Zakladné stavebné bloky konfiguracného priestoru.

b.) Kinematika rychlosti pevne ukotvenych sériovych retazcov. Ziskanie Jakobiho matice
derivovanim.

a.) POLOHY. Lieove grupy a dévody ich pouzitia v geometrickej mechanike. Definicia grupy,
aditivna grupa realnych Cisel R1.

b.) Kinematika rychlosti pevne ukotvenych sériovych retazcov. Iterativny vypocet Jakobianu.
a.) POLOHY. Vseobecny pohyb tuhého telesa v rovine.

b.) Iterativny vypocet jakobianu vyuZzitim lokalnych rychlosti. Zobrazenie medzi lokalnymi
rychlostami na i - tom ¢lanku kinematického retazca.

a.) POLOHY. Specialna euklidovska grupa (SE(2), x) a jej intepretécie.

b.) Iterativny vypocet jakobidanu vyuZitim lokalnych rychlosti. Pridanie ¢lanku s posuvnym
kibom.

a.) RYCHLOSTI. Vektory rychlosti na variete, dotykové priestory a dotykova varieta (tangent
bundle).

b.) Zmiesany kinematicky a dynamicky pripad lokomoc¢ného systému. Definicia zmieSaného
lokomocného systému. Priklad zmieSaného lokomocéného systému.

a.) Rychlosti na grupe SE(2). Definovanie grupovych rychlosti &, a &.

b.) Odvodenie neholondmnych obmedzeni (vazieb) dvojkolesového mobilného robota

s diferenc¢nym riadenim kolies.

a.) Fyzikalna interpretdcia grupovych rychlosti &, a & na grupe SE(2).

b.) Odvodte rekonstrukénd rovnicu pre principialne kinematicky systém dvojkolesového
mobilného robota s diferenénym riadenim kolies pre dané neholonémne obmedzenia a urcte
lokalnu konexiu.
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10. a.) Prava a lava liftovana akcia na SE(2) na grupe SE(2).
b.) Ziskanie rekonstrukénej rovnice pre Ciste mechanicky systém na zaklade klasickej
mechaniky pre lokomocny systém: Inverzné kyvadlo na pohyblivom voziku. Lagranzian tohto
systému je:
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kde M je hmotnost vozika, m je hmotnost kyvadla, / je dizka kyvadla a g je gravita¢na
konstanta.
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