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1. a) lterativny vypocet jakobianu vyuZitim lokalnych rychlosti. Zobrazenie medzi lokalnymi
rychlostami akychkolvek dvoch lokalnych stradnicovych sustav na tuhom telese.
b) Konfiguracny priestor mobilného viachmotového systému.

2. a) lterativny vypocet jakobidnu vyuzitim lokalnych rychlosti. Zobrazenie medzi lokalnymi
rychlostami na i - tom ¢lanku kinematického retazca.
b) Hlavna sucinova fibrovana varieta.

3. a) lterativny vypocet jakobianu vyuzitim lokalnych rychlosti. Pridanie ¢lanku s posuvnym
klbom.
b) Redukované Lagrangeove rovnice pre lokomocné robotické systémy so symetriami.

4. a) lterativny vypocet jakobianu vyuZitim lokalnych rychlosti. Pridanie ¢lanku s oto¢nym
kibom.
b) Mechanicka konexia a rekonstrukéna rovnica pre inverzné kyvadlo na voziku , ak
lagranzian je:

L(cb, s, ci>) = kineticka energia — potencialna energia
; 1 . a1 ;
L(®,3,9) = E(M +m)s? +ml cos¢.s.¢+5m|2¢2 —mgl cos¢

kde M je hmotnost vozika, m je hmotnost kyvadla,
I je dizka kyvadla a g je gravitaéna konstanta.

5. a)Jednoduchy mechanicky lokomocny systém.
b) Bazova rovnica pre inverzné kyvadlo na voziku, ak lagranziam je:
L(CD, s, Cb) = kineticka energia — potencidlna energia

L(®,35,) = %(M +m)s$? +ml cos¢.s‘.¢5+%ml2¢32 —mgl cos¢

a je tiez dana rekonstrukéna rovnica:
. mlcos¢

M+m’
kde M je hmotnost vozika, m je hmotnost kyvadla,

I je di?ka a g je gravitaéna konstanta.

6. a) Postupnost krokov pre ziskanie dynamickych modelov ¢lankovych systémov.
b) Bazova rovnica jednokolky, ak je dany redukovany lagranzian:
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7. a) Klasifikacia vazieb v sustave hmotnych bodov.
b) Bazova rovnica dvojkolesového robota s diferenénym riadenim kolies, ak je dany

redukovany lagranzian:
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8 a) Eulerova — Lagrangeova rovnica pre mechanické systémy s neholdmnymi obmedzeniami.
b) Lokdlne neholondmne obmedzenia jednokolky, ak su dané neholonémne obmedzenia
jednokolky vzhladom na svetovu suradnicovu sustavu:

cosO.x+sin 6.y +0.0—Rp=0
sin@.x—cosf.y+0.0—-0.4=0

9 a) Neholédmne obmedzenia dvojkolesového robota s diferenénym riadenim kolies v lokalnej
suradnicovej sustave.
b) Definicia zmieSaného lokomocéného systému.

10 a) Pohybova rovnica s neholondmnymi obmedzeniami jednokolky.
b) Redukované Lagrangeove rovnice pre lokomocné robotické systémy so symetriami a
neholondmnymi obmedzeniami.
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