Vypracovany projekt ma obsahovat:

Zadanie

Popis matematického modelu ktory je numericky rieseny, jeho odvodenie z Lag-
rangeovej funkcie alebo 1. a 2. pohybovej rovnice itt,

Tabulku s hodnotami parametrov, ktoré ste si zvolili,
Popis implementacie numerického riesSenia, napr. diskusia presnosti.

Grafy a pripadne obréazky, ktoré demonstruju vyriesenie zadania pripadne diskusia
porovnania teoretickych vztahov s napoc¢itanymi vysledkami.

Zaver

Zadania:

1.

Néjdite vsetky stacionarne riesenia a frekvencie malych kmitov pre gulicku na pru-
zinke a kruznici z prikladu 1 z 5. cvicenia. Najdite hodnoty parametrov, pre ktoré
sa stabilita najdenych stacionarnych rieseni meni. Najdite energiu akt musi mat
gulicka aby vykonéavala periodicky obeh okolo celej kruznice, zobrazte numerické
rieSenie pri tejto energii do grafu.

Simulujte pohyb gyroskopu v gravita¢nom poli pre [ubovolné podiatocné pod-
mienky numerickym rieSenim Eulerovych rovnic. Overte platnost vztahov pre pre-
cesiu a nutaciu gyroskopu.

. Numericky najdite trajektoriu gulicky (t.j. z(t) a y(t)) pohybujtcej sa po nakla-

pajucej sa rovine ak mame zadant poc¢iatocnu polohu a rychlost gulicky vzhladom
na rovinu, z(0),y(0) a v,(0), v,(0). Naklopenie roviny nech je dané dvomi, ¢asovo
premennymi uhlami, «(t) a B(t) zodpovedajucim natoceniu roviny okolo osi = a
y leziacich v naklépajucej sa rovine. Funkcie «(t) a ((t) nech su zadévané ako
Tubovolné funkcie ¢asu. Vo vertikdlnom smere nech pdsobi gravitacné zrychlenie

g.

Simulujte pohyb 2-ramenného manipulatora v gravita¢nom poli, pre Iubovolné
pociatocné podmienky numerickym rieSenim Lagrangeovych rovnic. Najdite frek-
vencie vlastnych moédov kmitania analyticky a numericky (napriklad Fourierovou
analyzou signalu ¢ (t).

Simulujte pohyb 2-ramenného manipulétora s trenim, v gravita¢nom poli, pre u-
bovolné pociatoéné podmienky numerickym riesenim Lagrangeovych rovnic. N4j-
dite casové riadenie momentu motora v spoji medzi 1. a 2. ramenom také, aby
prvé rameno spravilo kompletné otocenie o 2.

. Simulujte pohyb manipulatora s plecom s trenim, v gravitacnom poli, pre Tubo-

volné pociatoéné podmienky numerickym rieSenim Lagrangeovych rovnic, uvazte
aj posobenie elektromotora na prvé rameno. Néjdite riadenie jeho momentu sily
aby sa druhé rameno pretocilo o 27.

N4jdite a numericky rieste Lagrangeove pohybové rovnice pre padajicu ty¢, opie-
rajicu sa jednym koncom o pevnu podlozku. Najdite, za akych podmienok sa jej
spodny koniec zdvihne z podlozky! Uvazte aj vplyv kinetického trenia medzi tycou
a podlozkou.



