Vysoka $kola: TECHNICKA UNIVERZITA V Kosiciach

Fakulta: Strojnicka fakulta

Kéd predmetu: 2325001 Nazov predmetu: Kinematika a dynamika
viazanych dynamickych sistav

Druh, rozsah a metéda vzdelavacich ¢innosti:

Forma vyucby: P, C

Odporicany rozsah vyucby (v hodindch): 3 hodiny predndsok /2 hodiny cviceni tyZdenné
(dennd forma stiidia)

Metoda vyucby: prezencnd

Pocet kreditov: 6

Odporicany semester/trimester Stadia: ZS, 3. Semester

Stupeii Stadia: 2. stupern

Podmienujice predmety: Ziadne

Podmienky na absolvovanie predmetu: zdpocet a skiiska

PriebeZné hodnotenie: Priebeind pisomnd previerka za 20 bodov, Student musi ziskat' min. 11
bodov.

Zdverecné hodnotenie: Zdverecnd pisomnd previerka za 80 bodov, Student musi ziskat' min.
41 bodov.

Na ziskanie hodnotenia A je potrebné ziskat najmenej 91 bodov, na ziskanie hodnotenia B
najmenej 81 bodov, na hodnotenie C najmenej 71 bodov, na hodnotenie D najmenej 61 bodov
a na hodnotenie E najmenej 51 bodov.

Kredity nebudii udelene Studentovi, ktory z niektorej casti hodnotenia neziska nadpolovicny
pocet bodov.

Vysledky vzdelavania:

Student ziska teoretické poznatky a praktické skiisenosti v kinematickej a dynamickej analyze
zloZitych dvoj a trojrozmernych mechanickych siuistav pomocou Standardnych pocitacovych
programov. Pochopi systematicky pristup k vytvdraniu redlnych mechanickych i
matematickych modelov, ich numerickému rieSeniu na pocitaci a analyze vlastnosti
mechanickej stistavy.

Stru¢na osnova predmetu:

Témy prednasok:

1. Uvod, vyznam a ciele predmetu. Priama a inverznd kinematickd a dynamick4 tloha.
Pocitacové a numerické metddy.

2. Linedrna algebra, rieSenie sustav lin. a nelin. algebraickych rovnic.Trojuholnikova
faktorizacia, LU rozklad, Choleského metdda.

3. Kinematika. Rovnice vizieb pre rovinnu a priestorovi kinematiku.

4. Transformécie sdradnic, iloha polohy, rychlosti a zrychleni. Kinematika s uvazovanim
vizieb(pasivnych i aktivnych).

5. Numerické metédy kinematiky, vySetrenie polohy, rychlosti a zrychleni. Po¢itacova
formuldcia vizieb. Pocitacovy algoritmus kinematického modelovania a analyzy.

6. Dynamika. ZovSeobecnend zotrva¢nost’, matica hmotnosti a zotrvacné sily.

7. Stustavy tuhych telies.

8. Elimindcia vizbovych sil. Uzavretd formuldcia pohybovych rovnic.

9. Lagrangeove multiplikdtory.

10. RozSirena formulécia pohybovych rovnic (s nadbyto¢nymi stradnicami). Stavova
prezentacia pohybovych rovnic. Linearizacia pohybovych rovnic.

11. Numericka integracia pohybovych rovnic. Tedria oby€ajnych diferencidlnych

a diferencidlno-algebraickych rovnic.

12. Metédy numerickej integricie sustav diferencidlnych a diferencialno-algebraickych
rovnic.




13. Modelovanie mechanickych ststav s poddajnymi telesami.

Témy cviceni:

1. Priama a inverzna kinematickd a dynamickd uloha. PocitaCové a numerické metddy.
2. Linedrna algebra, rieSenie sustav lin. a nelin. algebraickych rovnic.Trojuholnikova
faktorizacia, LU rozklad, Choleského metdda.

3. Kinematika. Rovnice vizieb pre rovinnu a priestorovi kinematiku.

4. Transformécie sdradnic, iloha polohy, rychlosti a zrychleni. Kinematika s uvazovanim
vizieb(pasivnych i aktivnych).

5. Numerické metddy kinematiky, vySetrenie polohy, rychlosti a zrychleni. Pocitacova
formuldcia vizieb. Pocitacovy algoritmus kinematického modelovania a analyzy.

6. Dynamika. ZovSeobecnend zotrvacnost’, matica hmotnosti a zotrvacné sily.

7. Stustavy tuhych telies.

8. Elimindcia viazbovych sil. Uzavretd formuldcia pohybovych rovnic.

9. Lagrangeove multiplikatory.

10. Rozsirend formuldcia pohybovych rovnic (s nadbyto¢nymi sdradnicami). Stavova
prezentacia pohybovych rovnic. Linearizacia pohybovych rovnic.

11. Numericka integracia pohybovych rovnic. Tedria obyc¢ajnych diferencidlnych

a diferencidlno-algebraickych rovnic.

12. Metédy numerickej integrécie sustav diferencidlnych a diferencidlno-algebraickych
rovnic.

13. Modelovanie mechanickych ststav s poddajnymi telesami.

Odporuacana literatara:

THOMAS, F.: Computational Kinematics. Springer Netherlands 2014.

SHABANA, A.A.: Computational Dynamics. Wiley 2010.

GATTRINGER, H.: Multibody System Dynamics, Robotics and Control. Springer 2013.
UICKER, J.J.: Matrix Methods in the Design Analysis of Mechanisms and Multibody Systems.
Cambridge University Press 2013.

KOETSIER, T. - CECCARELLI, M.: Explorations in the History of machines and
Mechanisms. Springer 201 3.

NORTON, R.L.: Design of Machinery. McGraw-Hill Higher Education 2008.

LOVASZ, E.Ch. — CORVES, B.: Mechanisms, Transmissions and Applications. Springer 2012.
LAZAR, R.N.: Advanced Dynamics. Wiley 201 1.

Jazyk, ktorého znalost’ je potrebna na absolvovanie predmetu: slovensky

Poznamky: predmet sa vyucuje len v zimnom semestri
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