Obrazok 1: 2-ramenny manipulator a v iom pouZité oznacenia a orientacie sustav.

2.7 Lagrangeove rovnice pre sustavy i.t.t.

e Rozcvicka: Pohybova rovnica fyzikdlneho kyvadla Lagrangeovou metdédou.
Vysledna Lagrangeova funckia:

. 1 .
L(6,9) = 5 (I+md*)$* —mg(d —dcos(9)).
a z toho Lagrangeova pohybova rovnica

4oL 9 '
Ea_g _ £ = 0= (I+md*)§ = —mgdsin(9)

e Dvoj-ramenny manipulator(Je aj v skriptach, ale inym postupom)

1. Dva geometrické stupne vol'nosti: @1, ¢ ako uhly osi ramien od vertikdlneho smeru (obridzok)

2. Oznacenie poloh t'aziska a pociatkov suradnicovych sustav pevne spojenych s kazdym i.t.t.,
vol'ba ich orientécie, podl’a obrazku.

3. Kineticka energia oboch i.t.t. prejde po upravach do tvaru
1 H 2 1 H 2 . .
K= S1(01)"+ 50(92)" +Mcos(9r — ¢2) 010
4. Potencidlna energia oboch i.t.t.

U = rimgcos(¢1) + (Icos(91) +dpcos(¢2))mag

5. Odvodit’ Lagrangeove pohybové rovnice.

¢ Dvoj-ramenny manipulator s plecom(Je aj v skriptach ale inym postupom a s nie celkom korekt-
nym vysledkom)

1. Dva geometrické stupne vol'nosti - ¢ a 0.
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Obrazok 2: Manipulétor s plecom.

2. Oznacenie poldh t'aziska a pociatkov sdradnicovych sustav pevne spojenych s kazdym i.t.t.,
vol'ba ich orientécie.

3. Vyjadrenie vektorov vo vhodnych stiradnicovych sdstavach:

@ = ¢ =90 "' [&5] = §(sin(6)&; +cos(6)e5), (96)

@ = 67 =067, 97)

[ = 12, d=—dé]=d(sin(0)e)—cos(6)e;) (98)

o= e, B=Il+d (99)

dr :

7= %:(le?}*:q)r}‘z/z (100)
s d + =« . - =

7 o= % (+d) = &1 xT+ (@1 +8) xd (101)

= —¢dsin(0)&] + (¢l — 0d cos(0))&, + Odsin(0)é, (102)

52 = ¢%(d*sin®(0)+1%) + 6%d> — 2 6ld cos(0) (103)

(pokracovanie na budiicej predndske...)
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