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a) Metddy zostavenia pohybovych rovnic mechanickych sustav — Lagrangeove rovnice 2.
druhu
b) Maticovy zépis pohybovych rovnic malych kmitov v okoli stabilnej rovnovdznej polohy

a)VolI'né netlmené kmitanie 2-hmotovej sustavy, odvodenie frekvencnej (charakteristickej)
rovnice, vlastné tvary kmitania, v§eobecné rieSenie

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

a) Budenie 2-hmotovej ststavy odstredivou silou, odvodenie rovnic umozZiujicich uréenie
amplitid vynitenych kmitov a ich grafické zobrazenie

b) Pohybové rovnice malych kmitov v okoli stabilnej rovnovaZznej polohy — odvodenie
zovSeobecnenych tuhosti

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

b)Vseobecna formulécia optimalizacnej dlohy

a) Pohybové rovnice malych kmitov v okoli stabilnej rovnovédznej polohy — odvodenie
zovSeobecnenych hmotnosti
b) Princip dynamického hlti¢a kmitov

a) Kinematické budenie 2-hmotovej sustavy, odvodenie rovnic umoZiujicich uréenie
amplitid vynidtenych kmitov a ich grafické zobrazenie
b) Metddy zostavenia pohybovych rovnic mechanickych sustav — metéda uvolfiovania

a)Pasivne odpruZenie vozidiel, odvodenie matematického modelu zvislej dynamiky pre jazdu
po nerovnej ceste
b) Princip ladeného tlmi¢a kmitov

a) Formulacia ciel'ovej funkcie pre minimalizdciu rozkolisania priebehu veliiny

b) Pouzitie relativnych sdradnic pri volnom netlmenom kmitan{ torznej sistavy s tromi
kotd¢mi

a) Kmitanie tlmenej 2-hmotovej sdstavy, odvodenie rovnic umoziujicich uréenie amplitdd

vynttenych kmitov a ich grafické zobrazenie
b) Metddy zostavenia pohybovych rovnic mechanickych stistav — princip virtudlnych prac

a) Torzné vol'né netlmené kmitanie sistavy s tromi koti¢mi, odvodenie rovnic umoziujticich
uréenie vlastnych frekvencii a vlastnych tvarov kmitania
b) Fazy navrhu mechanizmu so zadanou zdvihovou zavislostou

a) Vedl'ajsie podmienky vSeobecnej optimalizacnej dlohy
b) Pohybové rovnice malych kmitov v okoli stabilnej rovnovaZznej polohy — odvodenie
zovSeobecnenych tlmeni

a) Formulicia Cebysevovej ciel'ovej funkcie pre optimalizaciu mechanizmu so zadanou
zdvihovou zavislostou

b) Metddy zostavenia pohybovych rovnic mechanickych sistav — metéda redukcie hmotovych
a silovych parametrov
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